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1

Introduccion a SCORBASE

para Windows

SCORBASE para Windows es un paquete de software de control robdtico,
gue proporciona una herramienta, de sencillo uso, para la programacion y
operacion de robots.

SCORBASE para Windows contiene todas las caracteristicas de su
predecesor, basado en DOS, pero, ademas, dispone de muchos elementos
gue han sido redisefiados para que dispongan de la potencia y facilidad de
utilizacion de cualquier aplicacion de Windows. Menus y ventanas de
didlogo pueden ser utilizados en numerosas configuraciones,

simplificando y potenciando el acceso a distintas funciones. Las

posiciones pueden ser grabadas, por ejemplo, mientras el programa esta
siendo editando.

SCORBASE para Windows presenta numerosas posibilidades:
« Control y vision en tiempo real del estado de los cinco ejes del robot,
la pinza y dos periféricos.

« Control y supervision en tiempo real del estado de las 8 entradas y
salidas de que dispone el controlador. Se pueden asignar nombres a
cada entrada y salida. SCORBASEpro ofrece 4 entradas analdgicas y 2
salidas analdgicas.

« Definicidn, muestra de posiciones y movimiento manual en
coordenadas de ejes (en unidades de codificador). Las coordenadas
cartesianas (XYZ, elevacién de pinza y giro de pinza) estan
disponibles en SCORBASE nivel 3y pro.

» Definicion del movimiento del robot en modo ejes, lineal, circular y
spline, con 10 puntos de escala para la velocidad.

« Por defecto hasta 100 posiciones y 1000 lineas de programa activas.

« Programacion de interrupciones para el cambio del estado de las
entradas.

« Programacion de variables en niveles 3y pro.
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« Almacenamiento y carga de programas y posiciones tanto separados
como juntos.

Los niveles 1 y 3 de SCORBASE proporcionan el mismo interface que el
SCORBASE pro, pero poseen menos opciones de programacion. De esta
manera los principiantes pueden comenzar con un nivel inferior e ir
progresando a niveles superiores.

SCORBASEpro puede instalarse como parte de la Simulacién de Célula,
con el paquete grafico de software interactivo, que provee 3D simulacion
del robot y otros dispositivos en la célula de trabajo.

Este manual describe todas las caracteristicas y operacion de todos los
niveles de SCORBASE. Cuando es necesario, ilustraciones muestran las
diferencias entre los niveles, y las descripciones tratan de la disponibilidad
de opciones y 6rdenes.

Manual de Usuario 2 SCORBASE para Windows
9912 Para SCORBOT-ER 4pc



2

Comenzando con SCORBASE

Las instrucciones de este capitulo son, Unicamente, para SCORBASE para
Windows.

Si usted instala SCORBASE como parte del software de Simulacién de
Célula, siga las instrucciones del Manual de Usuario de RobotCell.

Reguerimientos del Sistema

SCORBASE para Windows requiere lo siguiente:

e Un IBM compatible con 80486, 33 MHz. o superior

« Porlo menos 8 Mb de RAM

« 10 Mb de espacio disponible en el disco duro.

« DOS 6.2 o superior, Windows 3.11, Windows 95 o Windows NT.
« Una interface grafica VGA o superior.

« Un ratdn u otro dispositivo sefialador.

Proteccion contra copia del software

Los discos de instalacién contienen un dispositivo de proteccién de copia
gue limita el nUmero de computadoras en las que el programa puede ser
instalado simultaneamente, de acuerdo con la licencia del programa que se
adquirié. Dicho dispositivo incluye un contador que es actualizado cada
vez que el programa es instalado (o desinstalado).

Cuando se desinstala el programa SCORBASE, una licencia de usuario es
devuelta al disco de instalacion, permitiendo asi que el programa sea
reinstalado o transferido a otra computadora.

Hay mas informacion sobre licencia y proteccion de copia en el
Capitulo 9.
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Instalacion del Software

El software SCORBASE es suministrado en un CD, y la licencia del usuario
en un diskette de 3.5 pulgadas, 1.44 Mb. El programa tiene proteccion de
copia, y las copias de seguridad no pueden ser utilizadas para instalar el
programa. Por lo tanto, cuide muy bien los discos originales.

Para instalar el software efectle los siguientes pasos:
1. Inicie Windows.

2. Cierre cualquier otra aplicacion que estuviera abierta antes de
comenzar con la instalacion. Si va a reinstalar o a actualizar el
existente programa en el directorio de SCORBASE, se recomienda que
haga copias de seguridad de los archivos creados por usuarios antes de
comenzar. Se recomienda también borrar primero las versiones
anteriores de SCORBASE para Windows, por medio de la herramienta
Desinstalar el Programa que esta incluida en el software.

3. Inserte el diskette de proteccion en la unidad del floppy. Verifique que
no esta protegido contra escritura.

4. Inserte el CD en la unidad del CD-ROM. La instalacion comenzara
automaticamente. Si no lo hace, ejeagtip.exedesde la carpeta
Install del CD-ROM.

5. Siga las instrucciones que aparecen en la pantalla.

Instalacion de SCORBASE en un PC sin unidad de CD

Para instalar el software SCORBASE en un PC gue no posee una unidad
de CD, siga las instrucciones:

Utilice un PC que posee una unidad de CD y que esta conectado en una
red con el PC en el que desea instalar el programa, y siga las instrucciones
de la seccién previa

O
Utilice un PC que tiene unidades de CD y de floppy:

« Copie todos los archivos en la carpleistall del CD de SCORBASE
en diskettes.

« Cada archivo llamaddatan.cab(en el que ®s un nimero, o sea
datal, data2) necesita un diskette completo.

« Todos los archivos restantes pueden ser copiados juntos en un diskette.

« Copie los archivos de todos los diskettes en una carpeta temporaria en
la computadora en la que desea instalar el programa.

« Ejecutesetup.exedesde la carpeta temporaria.
« Siga las instrucciones que aparecen en la pantalla.

Manual de Usuario
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La carpeta temporaria puede ser borrada luego de la instalacion, o
utilizada para reinstalar el programa.

Desinstalar el Software

Para desinstalar SCORBASE siga las instrucciones:

1. Inserte el diskette de la licencia en la unidad de diskette. Asegurese de
gue el disco no esté protegido contra escritura

2. Desde el grupo de programas SCORBASE, seleccione Desinstalar.
3. Siga las instrucciones que aparecen en la pantalla.

Durante la desinstalacion del programa, apareceran en la pantalla mensajes
y una barra de porcentaje que refleja la situacion del proceso.

Debera decidir en qué lenguaje se hara la instalacion. Escoja un lenguaje
del siguiente cuadro de dialogo:

Installation

Please zelect the uzer interface language:

Englizh
German

F'Drtuiuese

— Dezcription
|nterface Language iz Spanizh

¢ Back I Mest = I LCancel |

Cuando la instalacion se ha completado aparecera la ventana de
SCORBASE.

I C:\WINDOWS\Mend Inicio\Programas\SCORBASE for SCORBOT-ER... [Mi[=] E3

Archiva  Edicion Mer  Apuda

2 B B B N W

"T&eme | SCORBASE SCORBASE SCORBASE Definicion de  Desinstalar

SCORBASE Mivel 1 Nivel 3 PRO  Controlador PC SCORBASE
pe 4pe
| ohjetofs] |2.08KE v
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Mantener el grupo de programas en el escritorio

Para mantener el grupo de programas de SCORBASE en el escritorio de
Windows haga lo siguiente:

1. Cuando la instalacion fue completada y la carpeta de programas de
SCORBASE esta todavia activa, presisal una veia tecla de
retroceso. La carpeta de programas sera mostrada.

2. Halle el icono de la carpeta de SCORBASE. Presione [Ctrl]] y haga
clic en el icono de SCORBASE, y arrastre una copia de la carpeta de
SCORBASE al escritorio de Windows 95.

Si la carpeta de programas no aparecio cuando presiono la tecla de
retroceso, o si no coloco la carpeta de programas de SCORBASE en el
escritorio al final de la instalacion, use el método estandar de Windows
para instalar una carpeta en el escritorio, o0 sea:

1. Coloque el cursor en el botén de Inicio de Windows y presione el
botdn derecho del raton. Seleccidgkwir y haga doble clic sobre el
icono deProgramas.

2. Busque el icono de SCORBASE. Pulse la tecla [Ctrl] y, haciendo clic
sobre el icono de Simulacioén, arrastrelo hasta el escritorio de
Windows.

Desinstalacion del Software

Al desinstalar se borran todos los componentes del software de
SCORBASE del PC. El software se puede instalar en el mismo o en otro
PC. No se borraran los archivos creados por usted.

Por seguridad, antes de desinstalar el software se debe hacer una copia de
todos los programas creados por el usuario.

Para desinstalar el programa de SCORBASE haga lo siguiente:

1. Inserte el disco original en la unidad de disquete del PC (verifique que
no esta protegido contra escritura).

2. Desde el grupo de programas de SCORBASE seleccione Desinstalar
(Uninstall).

Para mayor informacion sobre la licencia del software, vea el capitulo 9.

Activacion del Software

Para iniciar SCORBASE haga lo siguiente.

1. Asegurese de que todo los equipos que va a utilizar con SCORBASE
(PC, robot, controlador y accesorios) estén instalados y conectados de

Manual de Usuario 6 SCORBASE para Windows
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acuerdo con los manuales de instalacion que se entregan con el robot y
controlador.

Encienda el PC. Luego, encienda el controlador (la unidad de control
SCORPOWER).

Si el hardware no esta instalado, SCORBASE sera cargado en modo
de simulacion.

Active Windows.

Desde el grupo de programas de SCORBASE, seleccione el nivel de
software que desee (Nivel 1, Nivel 3 o PRO).

La ventana de SCORBASE se abrira.
Solo una aplicacion de SCORBASE puede estar abierta en el PC.

Las siguientes ilustraciones presentan las ventanas de las aplicaciones
SCORBASE Nivel 1 y de SCORBASEpro.

¥ SCORBASE para SCORBOT-ER 4pc Mivel 1 © Eshed Robotec

B EEEE R E === R

5] ( Sin Titulo ) Lista de Comandos IS [=1F3 I
CONTROL EJES -

AP Abrir Pinza

CP Cerrar Pinza

IP  Ir a la Posicidn#t_Velocid.__.

i)

Archivo  Editar - Ejecutar  Opciones  er  Programas  gyuda

FLUJO DE PROGRAMA

WT Espere._.
SA Salta A...
LA Etigueta...
v ENTRADAS & SALIDAS —
_l_l Il Si Entrada#t_0n Salta...
A *| /|| OM_Activa Salidatt__. -
Enszefiar Posiciones x| Movimiento Manual x|
Posicion Tisiaiisiag el aa
tlz(slsls(slrfn) =
Ir Posicion — oW ER[T¥[U[! 5 j
Yelocid.
Borrar | 5 j Abrir Pinza | Lemnar Pinza | Imagen | ‘

(2] # ][] ¥FZIIE] & Robot no haido a Inicio
e —

["1 [ Inserar | OftLine [ ControlOn

SCORBASE nivel 1
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2 SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec !Iﬂl:{

Archivo Editar Ejecutar Opciones Yer Programas  Apuda
l=EEE EEE E B E S E =]

KN [ Sin Titulo ) [_TO]=] Lista de Comandos M =] 3 I
;I CONTROL EJES =

0G  Abrir Pinza

CG Cerrar Pinza

GP Ir a la Posicion#t_Velocid. ...

GL Ir linealmente a la Posicionit_t—
i a la Posicion#

Ir
JA  Mordaza...
IL  Silnterruptor Limitelt___.
RP Memorizar Posicion$f_.._
SA  Poner Ejelt_A Cero...

- ||| SC Anancar Cinta...
_I_I ST Parar Cinta

LI | /|| S¥_Poner Variable a Sensor... =
Ensefiar Posiciones [Simple] x|

Posicidn Incluido Ejes [

v| Robot 4 | Ejes e Enda o bt Yelocid.
j _| Pesifdrinos Ir Posicion X2 +1|2[3[4|5]6|7|6]

L % . 7 | —alwlem[t(v{u]] (5 =
@ Absaluta “ Velocid.

 Relativa a: i Doacior
Borrar | gxpandill L j Abrir Pinza | LCenar Pinza | Imagen |

(A N[O ¥R 2] #] € Robot no haido a Inicio
A

1 | Insetar | Oftline | Control On

SCORBASE pro

Salir de SCORBASE

Para salir de SCORBASE elija uno de los métodos estandar de Windows:
« Seleccione Archivo | Salir.

« Doble clic en el titulo de la ventana de SCORBASE.

e Pulsar [Alt]+F4.

Manual de Usuario 8 SCORBASE para Windows
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Panorama General

La Ventana de SCORBASE

Barra Titulo—

“tichivo Edtar Ejecutar Opoiones Yer Programas  Apuda
= o I
P o R e = E [ mm

Barra Menu

Barras de
Herramientas
(iconos)

Barra Estado—___ NA[#[AJN[O[¥[RIF ][ #] e Robotno haido a iniso
~’—

Los elementos de la ventana principal de SCORBASE se ven en la
siguiente ilustracion:

;%EESEIJHHASEpm para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec

CONTROL EJES
0G Abrir Pinza
CG Cemar Pinza
GF Ir a la Posicionit_Velocid....
GL Ir linealmente a la Posicionit_S—
GC Ir circularmente a la Posicion#
JA  Mordaza...
IL  Silnterruptor Limited ...
AP Memorizar Posicion$_...
SA Poner Ejelt_A Cero...

BN [ Sin Titulo ) [_ 0[] Lista de Comandos _ o] x]
;I -

(|l SC Amancar Cinta...
_l—l Parar Cinta
ﬂ a7 Poner Variable a Sensor.... B2
Ensefiar Posiciones [Simple] Movimiento Manual
Posicién Incluido Ejes B
J o Ir Linealmente| e 1 2y neE o Velocid.
__‘ i = 1]2|3[4|5[6]|7)¢&
| Porfdnnes Ir Posicion X7 + -
= = = EEII!III |
+ Absaluta 4 Velocid.
> Relativa a: { Dirncior
Borrar gxpandi[l 5 d Abrir Pinza | Lerrar Pinza | Imagen | ‘

| 1 | Insentar | OffLine | Control On

Barra Titulo Contiene los controles usuales de Windows para el
tamano y cierre de ventana.

Barra Menu Contiene menus con comandos de SCORBASE.
Algunos comandos son accesibles desde la barra de
herramientas (iconos), mientras que otros comandos
so6lo lo son desde esta barra de menus.

Barra de Contiene iconos que representan las funciones y
'(‘_'e”am)'emas comandos mas frecuentemente usados. Los iconos
ICON0S

gue son accesibles varian de acuerdo con las
pantallas activas en ese momento (por ejemplo
Edicién o Combo). Para seleccionar una
herramienta presione el icono correspondiente.

Barra de Estado Muestra, en la base de la ventana, informacién
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concerniente al software SCORBASE, modos de
operacion, actividad actual, etc. Cuando se coloca el
raton sobre un icono, aparece su definicion en la barra.

Menu Archivo

BRI Edtar Eecus El menu de Archivo contiene las funciones de Windows usuales que
e permiten cargar, salvar e imprimir archivos que contengan programas del
By F2 robot y posiciones. Ademas permite salir del software.

Guardar Como ...
pirirnie

Hasta cinco programas se pueden abrir y editar al mismo tiempo. Sin
embargo, es recomendable cerrar el archivo actual para abrir uno nuevo

S alip

o | Nuevo | Abre un programa nuevo, sin titulo, para editar.
e | Abrir | Abre un programa de robot y/o el archivo asociado

de posiciones existente en el disco.

Ex | Guardar (F2) | Guarda el programa de robot y/o el archivo
asociado de posiciones.
B3 | Salvar como... | Guarda el programa de robot o el archivo asociado
de posiciones con un nuevo nombre.
=3 | Imprimir | Imprime el programa de robot existente.
|Sa|ir | Salir del programa SCORBASE Si no se guardaron

cambios a un programa o archivo de posiciones, se
vera un aviso.

Para ver mas informacion sobre tratamiento de archivos en SCORBASE,
consulte el capitulo 8.

Menu Edicidon

=l Bee Spmones = P E| menU Edicion contiene las funciones habituales de Windows que
Coia Cilns permiten la edicion del programa existente.
Fegar itk + Ihs
Encontrar
Encontrar Prdsimo F3
Encontrar Prexio
Comando/Comentaria [ ..]
IralaLlinea
% Cortar | Borra las lineas de texto seleccionadas del
programa y las coloca en el portapapeles de
Windows.
Manual de Usuario 10 SCORBASE para Windows
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&

| Copiar | Copia las lineas de texto seleccionadas del
programa en el portapapeles de Windows para su
posterior copia con el siguiente icono (paste).

| Pegar | Inserta el contenido del portapapeles en el lugar que
esta situado el cursor.

| Buscar | Abre una ventana de dialogo que permite buscar
una palabra, orden, variable, etc.

| Buscar Siguiente (F3) | Repite la dltima busqueda.

| Buscar Previo | Repite la tltima operacion de bisqueda.
Comando / Inserta/borra asterisco al comienzo de la linea
Comentario (*/...) actual. Cambia el caracter de la linea entre un

comando y un comentario.

| Ir a Linea... | Abre una ventana donde se puede escribir la linea
de programa a la que se desea ir.

| Lista de Ordenes | Sélo en icono. Permite ocultar o ver la lista de
comandos de SCORBASE.

Para ver mas informacién sobre estas funciones de edicién de
SCORBASE y funciones adicionales, consulte el capitulo 6.

Menu Ejecutar

Buscar Inicio- Todos ejes
Busear Inicio - Robot
Buzcar Inicio - Periféricos

Contral On
Contral Off

F&

Ir a Inicio - Todos ejes
Ir a Inicio - Robat
Ir a Inicio - Periféricos

Ejecuta una linea
Ejecuta ciclo
Ejecuta continuo

FE
F7

Bauza

0

Stop

F3

slil

El menud de Ejecutar contiene comandos de SCORBASE para llevar el
robot y los ejes periféricos al Inicio (Inicio), asi como para ejecucion del
programa.

Si el software esta ejecutandose off-line sélo estard activo el comando
Ejecutar.

| Inicio en todos ejes | Controlador busca el Inicio del robot y de los ejes

periféricos.
| Inicio - Robot | Controlador busca el Inicio del robot.
| Inicio - periféricos | Controlador busca el Inicio de los ejes periféricos.

Dado que se debe llevar el robot y los periféricos al Inicio antes de
ejecutar operaciones on-line (tales como grabar posiciones o ejecutar un
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OFF

programa), se debe comenzar cada sesion de trabajo ejecutando la rutina
de Inicio.

Si llevo los ejes al Inicio, y luego cerrd y reactivdo SCORBASE sin cerrar
el PC, puede seleccionar Saltear Busqueda Inicio (icono o opcién en el
menu Controlador). SCORBASE funcionara entonces como si la rutina de
ir a Inicio fue ejecutada.

Cuando SCORBASE esta operando en modo de simulacién, la rutina de
Inicio definiréa los valores de Inicio de los codificadores y de XYZ segun
definiciones del software.

| Control ON (F5) | Activa el control servo de los ejes.

Desactiva el control servo de los ejes. Cuando el
control esta Off, no se pueden mover los gjes.

Cuando trabaja en modo de simulacién, SCORBASE simula respuestas
segun el estado del control.

| Control Off

Ir a Inicio - Todos Envia al robot y a los ejes periféricos configurados

ejes a la posicion de Inicio.
|Ir alnicio - Robot | Envia al robot a la posicion de Inicio.

Ir a Inicio — Envia los ejes periféricos configurados a la posicion
Periféricos de Inicio.

Ejecutar una Linea Ejecuta la linea de programa actual. Esta linea esta
(F6) en video inverso.

[Ejecuta ciclo (F7) | Ejecuta el programa SCORBASE una vez.

Ejecuta Continuo Ejecuta el programa SCORBASE continuamente.
(F8) Cuando la ultima linea se ha ejecutado, el programa
salta automaticamente a la primera linea.

| Pausa (F 10) | Interrumpe la ejecucion del programay el
movimiento de todos los ejes cuando ha finalizado
el ultimo comando.

|Stop (F9) | Detiene inmediatamente la ejecucion del programa

y el movimiento de todos los ejes.

Pausa y Stop son métodos de software para detener la ejecucion del
programa y movimientos. En una situaciéon de emergencia real se debe
utilizar el botonEMERGENCY del controlador o de la botonera de
ensefianza.

Para mas informacién sobre busqueda de Inicio del robot y sobre control,
vea el capitulo 4.

Para mas informacién sobre la ejecucion de programas, vea el capitulo 7.
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Menu Opciones

M Wer Programas  Ad

Miimero Linea

On - Line
v 0Off - Line
Simulacion

Archivo

Mombre Entradas v zalidas

Cargar Pantalla Usuario
Guardar Pantalla Usuario

Definicion

Baman posiciones Benfencas

El menu Opciones le permite definir sus preferencias para operar el

software

| Numero de Linea

| On-Line

| Off-Line

Simulacién

Archivo

Nombre de Entradas
y Salidas

Permite presentar el nUmero de cada linea del
programa u ocultarlo.

SCORBASE se comunicara con el controlador. El
robot, los periféricos y las E/S ejecutaran los
comandos.

SCORBASE no se comunicara con el controlador.
Los movimientos no seran ejecutados y las
posiciones no son requeridas. Las E/S no cambian
de valor y se simulan en su ventana.

Este modo es util para verificar y depurar
programas.

SCORBASE no se comunica con el controlador
(incluso cuando esta conectado), pero simula su
operacion. El software pausa por el tiempo que
requiere la ejecuciéon de cada orden (por ejemplo,
Esperar, Ir a Posicion). El requiere posiciones
validas guardadas. Las E/S del controlador no estan
validadas; el estado de E(S es leido en los cuadros
de didlogo pertinentes (que pueden ser manipulados
para simular cambios en su estado).

El modo simulacion es util para verificar y depurar
programas. Solo esta disponible cuando se instala
conjuntamente con la Simulacion de Célula.

Abre una ventana que permite definir cuando seran
guardados los programas y las posiciones y si seran
cargadas juntas o separadamente.

Abre una ventana que permite personalizar las
Entradas y Salidas, poniéndoles nombres que estén
asociados con la aplicacion real.

Manual de Usuario
9912

13 SCORBASE para Windows
Para SCORBOT-ER 4pc



Cuando carga SCORBASE, los nombre de E/S son cargados
automaticamente y presentados en los cuadros de dialogo de E/S
Digitales y E/S Analdgicas. Los nhombres no estén relacionados con
ningun programa especifico.

Cargar Ventana
Usuario

Guardar Ventana
Usuario

Carga la disposicion y los cuadros de didlogo de
ventanas salvadas anteriormente por el usuario.

Cuando se selecciona la opcién Ventana Usuario en
el menu Ver, la presentacion sera determinada por
el archivo cargado de Ventana de Usuario.

Guarda la disposicion y los cuadros de dialogo de la
ventana presente.

Luego de determinar la presentacion de ventana
mas conveniente a la resolucién de pantalla y sus
necesidades de programacion, debe guardarla en un
archivo de pantalla de usuario. Dichos archivos
poseen la extension USR. Puede crear y guardar
cuantas desee.

Ajuste de Periféricos | Abre una ventana que permite definir los

dispositivos periféricos que estan conectados al
controlador.

En niveles 1y 3 abre solo el cuadro de didlogo
Configuracion de Periféricos.

Para mayor informacion sobre la configuracion de SCORBASE, vea el

capitulo 9.
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MenU Ver

Frogramas  Ayudal | as primeras tres opciones no estan disponibles en la instalacion
Wentana Grafica estandar del software SCORBASE. Sélo estan disponibles cuando
SCORBASE va acompafado de la Simulacion de Célula RobotCell.

Simulacion & Ensefiar

amulacion & Ejgeutar | 55 opciones de este mend permiten ver un conjunto predefinido de
Pantalla Combo menus y ventanas de SCORBASE. LA presentacion especifica de la
Paritalla Editar pantalla depende del nivel de SCORBASE en uso.

Pantalla Ensefiar
Pantalla Ejecutar
Pantalla Uzuario

Lizta de Pogiciones
Enzefiar Poziciones
b ovimiento b anual
Contador Encoder
B

Digital E/S
Analdgica EAS
Archivio Log
Eantalla Mensaes

Enszefiar Linea

Pantalla Combo | Muestra los menus y ventanas para editar
programas y grabar posiciones:

« Lista de Comandos

« Ensefiar Posiciones (simple)
¢ Movimiento Manual

« Ventana(s) de Programa(s)

Pantalla Edicion | Muestra los menus y ventanas para editar
programas:

» Lista de Comandos
« Ventana(s) de Programa(s)

Pantalla Ensefiar | Muestra los menus y ventanas para editar
programas y grabar posiciones:

« Ensefiar Posiciones (expandido)
« Movimiento Robot
« Ventana(s) de Programa(s)

Pantalla Ejecutar | Muestra los menus y ventanas para ejecucion de
programas:

e Codificadores (Niveles 3y Pro)
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e XYZ (Niveles 3y Pro)
« E/Sdigitales
« Ventana(s) de Programa(s)

Pantalla de Usuario | Muestra la composicion de menuds y pantallas que
guardara previamente el usuario. Las pantallas de
Usuario se guardan y cargan desde el menu de
Opciones.

Refiérase también a la seccion que describe el menu Programas mas
adelante.

El segundo grupo de opciones en el menu Ver es una lista de los varios
cuadros de didlogo que pueden ser presentados. Su disponibilidad depende
del nivel de SCORBASE es uso.

| Listar Posiciones | Abre una ventana donde se indican todas las
posiciones cargadas en SCORBASE.

Permite borrar posiciones e imprimirlas.

| Ensefiar Posicién | Abre la ventana que permite definir y grabar
posiciones y enviar al robot y /o periféricos a
posiciones ya grabadas.

Vea detalles completos sobre ensefiar y grabar posiciones en el capitulo 5.

| Movimiento Manual | Abre un cuadro de didlogo que permite controlar
manualmente los movimientos del robot con el
teclado o con el ratdn. También se pueden controlar
los ejes periféricos, si estan conectados.

Vea detalles completos sobre movimiento de los ejes en el capitulo 4.

| Contador Codificador | Abre una ventana que permite ver el valor presente
de los codificadores de cada eje.

El valor de los codificadores se pone a cero (0 casi
cero) cuando se ejecuta la orden Inicio. Losa
valores cambian cuando los ejes del robot o los
periféricos se mueven mas de diez unidades de
codificador.

XYZ | Abre una ventana que muestra el valor actual, en
coordenadas Cartesianas (XYZ), para cada eje del
robot (niveles 3y Pro).

Los valores cambian cuando se mueven los ejes
mas de 1 mm (ejes X, Yy Z) o 1° (elevaciéon y giro
de la pinza).

E/S digital | Abre una ventana que muestra el estado actual de
las entradas y salidas. Desde esta ventana se puede
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| E/S Analdgicas

| Archivo Log

| Pantalla Mensaje

| Editar Linea

cambiar el estado de las salidas y el estado de las
entradas puede ser simulado permitiendo
comprobar programas en modo off-line.

Abre un cuadro de didlogo que presenta el estado
actual de cada entrada analdgica y permite al
usuario cambiar los valores de las salidas
analdgicas.

El archivoLog de SCORBASE graba los mensajes
de error durante la ejecucion del programa.

El archivoLog se inicializa cada vez que
SCORBASE se carga.

Cuando un programa que contiene una linea de
comando Imprimir en Pantalla comienza su
ejecucion, esta opcion es activada y mostrada.

Muestra la linea de programa actualmente
seleccionada. Util para retornar a una linea
especifica después de paginar por un programa
largo.

Menu Programas

Ayuda
LCazcada
Mozaico
Arredlar |conos
Cerar Todo

v 1[Sin Titula ]

SCORBASE carga cada programa de robot en una ventana separada; esto
permite editar programas mientras otras ventanas son mantenidas activas y

accesibles.

Se pueden abrir conjuntamente hasta cinco programas. Sin embargo, es
recomendable que se cierre la ventana actual antes de abrir una nueva
ventana de programa.

El menu Programas define coOmo se muestran las ventanas que contienen

archivos de programa dentro de la ventana del programa.

| Cascada

| Mosaico

| Arreglar Iconos

| Cerrar Todo

| Esta es la funcién de Windows usual para

visualizacién de ventanas.

Esta es la funcién de Windows usual para
visualizacion de ventanas.

| Cierra todas las ventanas que se utilizan para editar

programas.

| Muestra un listado de los archivos de programas

gue estan abiertos.
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Ir a Inicio y Control

Posicion de Inicio

Buscar Inicio (Home) Niveles 1, 3y Pro

ofil

La situacién del robot y de los ejes periféricos esta monitorizada por
codificadores que cuentan la cantidad de movimiento de cada eje desde
una posicion fija (posicidn de Inicio). Para conseguir una buena
repetibilidad, esta posicion de referencia debe ser idéntica cada vez que se
utilizan el brazo y los periféricoBor esto hay que realizar la rutina de ir

a Inicio cada vez que se enciende el controlador

El menu Ejecutar le permite llevar a Inicio el brazo, los periféricos o
ambos.

Para ejecutar Inicio haga uno de los siguientes puntos:
e Selecciond&jecutar | Buscar Inicio - Todos ejes

e Haga clic en el icono de Inicio (para llevar a Inicio todos loe ejes que
fueron configurados)

« Seleccion&jecutar | Buscar Inicio - Robot

e Seleccion&jecutar | Buscar Inicio - Periféricos

La rutina de buscar Inicio ejecuta la rutina de ir a Inicio del robot y de los
periféricos que hayan sido definidos con el m@pgiones | Definicion

Durante el proceso de ir a Inicio, SCORBASE presenta una lista que
indica cual de los ejes ha llegado a su posicidn Inicio. Cada vez que un eje
consiguio llegar a la posicion deseada, aparece una marca junto a su
nombre en la lista. Al completarse la rutina, una marca aparece junto al
Robot y un mensaje sobre el estado de linea indica que el robot fue a
Inicio.

Si se lleva a Inicio al robot y a los ejes periféricos, el mensaje sobre dichos
ejes aparecera luego de ser completado el Inicio del robot.

Manual de Usuario
9912

18 SCORBASE para Windows
Para SCORBOT-ER 4pc



Por defecto, los ejes del robot realizan Inicio en el siguiente orden:
hombro (eje 2), codo (eje 3), elevacion de la pinza (eje 4), giro de la pinza
(eje 5), base (eje 1), pinza (eje 6).

Eie 1
Eje 2
Eje 3
Eje 4
Eije 5
Pinza
Hobot

LLELEREL

Para abortar proceso
Inicio  pulsar tecla
boton EMERGEMCIA

Haciendo Inicio C [ 8 ]

¥| Eje7?
¥l Eje8

Para abortar proceso
Inicio  pulzar tecla
botién EMERGEMNCIA

Para interrumpir el Inicio durante su realizacion lleve a cabo una de las
siguientes acciones:

e Pulse el botén rojo de Emergencia del controlador
« Pulse tecla de Abortar en la botonera de ensefianza

Cuando SCORBASE se esta ejecutando en modo off-line no es necesario
realizar Inicio, pero se puede simular. Al ir a Inicio en modo off-line, los
codificadores y valores XYZ se inicializan de acuerdo a unos valores de
software.

Ir a Inicio Niveles 1, 3y Pro

Después de haber realizado Inicio, se puede enviar a la posicion de Inicio
en cualquier momento, haciendo lo siguiente:

« Seleccione Ejecutar | Ir a Inicio - Todos Ejes
« Seleccione Ejecutar | Ir a Inicio - Robot
e Seleccione Ejecutar | Ir a Inicio - Periféricos

Este Ultimo comando no funciona en modo de simulacién u off-line si no
se ejecutd antes la ordEfecutar | Ir a Inicio.
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Control

Control On / Control Off Niveles 1, 3y Pro

OFF

El estado Control On activa el control servo de los ejes. En el estado
Control Off, el control servo de los ejes esta desactivado.

Cuando se carga SCORBASE, automaticamente realiza un Control On.

El controlador desactivarda automaticamente el control de servos si ocurre
algun impacto, una trayectoria erronea o una condicion de sobrecarga
térmica en el brazo o periféricos. Si se intenta mover los ejes cuando esta
en Control Off aparecera un mensaje de error.

MENSAJE SCORBASE B3

@ Contral esta off

MENSAJE SCORBASE I

[307] Pozicidn no esta en el expacio de rabajo - ejez Ejes 3.
1240299 14:28:08:26.

Para restablecer el control:

« Seleccione&jecutar | Control On
« Haga clic en el icono Control On
» PulseF5

Para desactivar el control:

« Seleccion&jecutar | Control Off
« Haga clic en el icono Control Off

 PulseF5

Cuando SCORBASE esta operando en modo off-line, no se puede alterar
el modo Control On / Off.

Se puede cambiar entre Control On y Control Off cuando SCORBASE
esta en modo Simulacion. El software simulard entonces el modo
seleccionado. Por ejemplo, si se ha seleccionado el modo Control Off,
aparece un mensaje si se trata de ejecutar un programa.
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Ensenar Posiciones

Las ventanas siguientes de SCORBASE se utilizan para la definicion y
ensefianza de posiciones:

« Movimiento Manual / Movimiento Robot

« Ensefiar Posiciones (Nivel 1)

« Ensefar posiciones Simple /Expandido (Nivel 3 y pro)
« Listar Posiciones

« Codificadores (Nivel 3 y pro)

e XYZ (Nivel 3y pro)

Para activar la ventana mas util para ensefiar posiciones, Selateione
Pantalla Ensefar En Nivel 1,Ver | Pantalla Comba El disefo de la
pantalla sera segun el nivel requerido:

”11SCI]F|BA5E para SCORBOT-ER 4pc Hivel 1 € Eshed Robotec

Archiva  Editar  Ejecutar  Opciones  ¥er Programas  Ayuda

. IPEIE'%I@‘IﬁI XIE]-'QI&I S I% I.EEE @onlorrl

EN C:ASBEPROERA\LEVEL1\DEMOL1.5B1 _ (O] x|
fl: START:

2: 5iEntrada 1 on saltaa ON

3: Espere 10 [décimas de segundo)

nsshor Poiciones (Expandido)
e e
Elevacion Giro [grad]
pe e [N [ ]
Presentar | LLimprar, | Enszenar |
Via posicion Ir Splinne
Ir Circul.
Himero Incluido Eje It Linealm.
P =
_| Periféricos Ir Posicion
@ Absoluta % Velocid.
 Relativa a: “Velocid 3t
Memaorizar I Borrar | Simple

2 posiciones leidas desde 'CASBPROERALEVELTVDEI] 1 Inserar Off-Line Contral On
Nivel 1
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= mSCDHBASE para SCORBOT-ER 4pc Hivel 3 © Eshed Robotec

frchivo  Editar Ejecutar Opciones  Wer Programas  Awuda

FHEEERE R E R EEE e

FA C:ASBPROERA\LEVEL3\DEMOL3.5B3 =1 E3

1: START: -
2: S5i Entrada 1 on saltaa ON
3: Espere 10 [décimas de segundo)

nasha Posiconss (Espandol
_[mm]| | _[“““]l | _[mm]| |
Elewacion Giro [grad)
[grad) I:l l:l
Presentar | LLimprar, | Ensenar |

¥ia posicion

Ir Circul.
Niimero Ir Linealm.
f j Ir Posicion
* Absoluta
- Relativa a: Velocid.

Borrar | Simple 5 j

|2 posiciones leidas desde 'CASBPROERALEVELSHDEI| 1 | Insertar | Oftline | Caontral On

Nivel 3

{2 SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec

Archivo  Editar  Ejecutar Opciones  Yer Programas  Ayuda

IMJHN@MIEEEM@

II Cumcntanu

2: Comentario: BLOCK TOWERS

3: Comentario: Program File: ERACELL1.SBP
A Famantarin® Cell @atun Fila® FRACEL 1 AN

E[mm]| | I[mmll | Z[mm]| |

Manual
Elevacion I:I Giro [grad) l:l X " 4'
lorad) g Velocid.
Presentar | Limprar, | Ensefiar | ;I

Via posicion

Ir Circul. : y
Niimero Incluido Eje T MK :
| Robot — P MM
_| Bastésicns Ir Posicidén s s
@ Absoluta _ + Velocid, FIFTFFT+
 Relativa a: * Duracitr —T=1==1=
Borrar | Simple L} ﬂ

| | 1 | Insertar | Oft-Line | Confral On

Pro

Como a menudo es necesario manipular el robot y comprobar su

movimiento en las posiciones grabadas, estas pantallas también permiten
ejecutar comandos de Ir a Posicion.

Puede resultar util, cuando se ensefian posiciones, abrir también las
ventanas Listar Posiciones, XYZ y Codificadores.
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Sistemas de Coordenadas Cartesianas y de Ejes

Sistema de Coordenadas de Ejes

Cuando un eje se mueve, el codificador unido al eje del motor genera
una serie de impulsos. La cantidad de impulsos generados es
proporcional al nimero de grados que se ha movido el eje. El
controlador del robot procesa esta sefial y determina cuanto y hacia
donde se ha movido el eje.

Coordenadas de ejes

Las coordenadas de ejes especifican la posicién de cada eje en pasos
del codificador.

Cuando se trabaja con este sistema de coordenadas los controles de
movimiento del robot mueven cada eje independientemente.

Las posiciones y movimientos de los ejes periféricos conectados al
controlador, son siempre en coordenadas de ejes.

Sistema de Coordenadas Cartesianas (XY2Z)

Las coordenadas cartesianas, 0 XYZ, son un sistema geomeétrico de
coordenadas, que es utilizado para especificar la posicién del PCH
(punto central de la herramienta) definiendo su distancia en unidades
lineales, desde el origen del sistema (centro de la base del robot).

La posicion se completa con la elevacion y el giro de la pinza, en
unidades angulares.

Cuando se ha seleccionado el sistema de coordenadas cartesianas:

Los movimientos manuales del robot en los ejes X, Y y Z resultan
movimientos lineales del PCH a lo largo del eje respectivo,
manteniendo la orientacion de la herramienta.

Los movimientos manuales de los ejes Elevacion y Giro cambiaran la
orientacion de la herramienta, manteniendo constante la posicion del
PCH.
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Coordenadas Cartesianas (XYZ)

Cuadro de dialogo de Movimiento Manual

El cuadro de didalogo de movimiento manual le permite tener acceso
directo al movimiento de los ejes del robot y periféricos.

Movimiento Manual Ed I
1 2 3 4 5 6 7 8 Velocid.
+[i]2|3|4|s|6] 7|2
— 0 E[R[T ¥ [uvl1]| (5 =
Abnr Pinza | Cerrar Pinza | Imagen |
Nivel 1
Movimiento Manual Ed I
“ Ejes 12 345 6 7 8 yelocid.
............ + 112(3l4ls]6 7]z
C¥Z | _glwlelR[T¥[u]] 5 =
Abnr Pinza Cerrar Pinza Imagen |

Niveles 3y pro

El robot se puede manipular desde este cuadro de didlogo antes de haber
ido al Inicio. De hecho, es a veces necesario mover el robot hasta una
posicion aconsejable para realizar la rutina de Inicio. Sin embargo, un

mensaje de error sobre limite de eje podria aparecer si el robot no fue a
Inicio.
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El movimiento del PCH continda mientras el botén es presionado, o hasta
llegar a un limite de software o de hardware.

La lista siguiente describe las teclas o botones.

Ejes Cuando se selecciona Ejes, pulsando la tecla
correspondiente del teclado o haciendo clic en la
pantalla, se mueve el eje correspondiente segun la
siguiente lista:

Teclas| Movimiento

1/Q | Girala base a derecha e izquierda

2/W | Mueve el hombro arriba y abajo

3/E | Mueve el codo arriba y abajo

4/R | Mueve la pinza arriba y abajo (elevacion)

5/T | Girala pinza a derecha e izquierda (giro)

7/U | Mueve el eje periférico n® 7 (si esta

conectado)
8/l Mueve el eje periférico n°® 7 (si esta
conectado)
XYZ Cuando esta seleccionado XYZ, pulsando las teclas

o haciendo clic en los botones, se mueve el PCH a
lo largo de los ejes XYZ segun la siguiente lista:

Teclas| Movimiento
1/Q | Mueve el PCH alo largo del eje +X y +X
2/W | Mueve el PCH a lo largo del eje +Y y -Y
3/E | Mueve el PCH alo largo del eje +Z y +2

4/R | Cambia la elevacion de la pinza pero
mantiene la posicion del PCH

™~

5/T | Gira la pinza manteniendo la posicion del

PCH
Abrir Pinza /Cerrar Abre y cierra la pinza.
Pinza
Velocidad Se puede seleccionar una velocidad desde 1 hasta

10, siendo 1 la menor.

Cuadro de Dialogo Movimiento del Robot

Nota: Si la ventana de movimiento no se muestra bien en su monitor, trate
de cambiar a una pantalla VGA 800x600 con fuente pequeia.
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El siguiente cuadro de dialogo le permite asumir el control directo de los
movimientos del robot pulsando con el ratén en la pantalla.

Movimiento Robot I

Nivel 1

Movimiento Aobot

Abrir | Cerrar |K
& M4 4

Niveles 3y pro

El robot puede ser manipulado desde esta ventana antes de haber ido a
Inicio. De hecho, es a veces necesario mover el robot hasta una posicion
aconsejable para realizar la rutina de Inicio. Sin embargo, un mensaje de
error sobre limite de eje podria aparecer si el robot no fue a Inicio.

Flechas Haga clic en las flechas de los ejes para mover los
ejes individuales y la pinza.

El movimiento continda mientras la flecha esta
pulsada o hasta que se han alcanzado los limites del
software.

Abrir /Cerrar Haciendo clic en los botones de Abrir y Cerrar se
consigue abrir y cerrar la pinza.
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ty-— Pulsando en los botones + y - de XYZEG, se

consigue mover el robot en el eje adecuado: X, Y,
Z, Elevacion y Giro. EI movimiento del PCH
continla mientras el boton es presionado, o hasta
llegar a un limite de software o de hardware.

Velocidad Se puede seleccionar una velocidad desde 1 hasta

10, siendo 1 la menor.

Manual Abre la pantalla de movimiento manual desde la

cual también se puede mover el robot pero sin
figura.

“Grabar” y “Ensefiar”

Aunque estos términos se utilizan a menudo indistintamente, en
SCORBASE existen las siguientes distinciones:

Grabar posicion: el controlador graba la posicion de acuerdo a los
valores actuales de las coordenadas del robot y de los ejes periféricos.
Siempre en coordenadas de Ejes.

Ensefar posicion: el usuario graba la posicion especificando él los
valores de las coordenadas de la posicién. Siempre en coordenadas
XYZ.

Aunque se pueden introducir valores para los cinco ejes (XYZEG), la
funcidén Ensefar posicion es mas efectiva su utilizacion para
modificacion de posicion; es decir, para cambiar una de las
coordenadas de una posicion ya grabada, o puede ser usada para crear
una posicion que difiere muy poco de la anterior.

Aunque una posicion se puede grabar o ensefiar en coordenadas de Ejes o
Cartesianas, se puede ordenar ir a esa posicion en cualquiera de los dos
sistemas de coordenadas. Del mismo modo las posiciones se pueden
mostrar en los dos sistemas de coordenadas.

Posiciones Absolutas y Relativas

Una posicién absoluta es una localizacion fija en el espacio, definida
respecto al origen de coordenadas. Puede ser definida tanto en
coordenadas de ejes como en Cartesianas.

Una posicidn relativa es una posicion cuyas coordenadas estan
definidas respecto a otra posicién (no respecto al origen de
coordenadas) con la que esta relacionada. Si cambia la posicion de
referencia, también cambiard la posicion relativa.
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La definicién de una posicion comelativa a la actuakignifica que
los valores de dicha posicion estaran referidos a la posicion en que se
encuentre el robot.

Cuadro de Dialogo Ensefar Posiciones

Este cuadro de didlogo permite grabar posiciones y enviar el robot y
periféricos a posiciones grabadas.

La ventana simple de Ensefar Posiciones contiene las siguientes opciones:

Enzefiar Posziciones

Poszicion

Ir Posicion

Yelocid.

[Memorizar] _Borar_| 5_E|

Nivel 1

Posicion Un nombre numérico para la posicion.

Memorizar Graba una posicion, en coordenadas de ejes, para el
robot y los ejes periféricos de acuerdo con su
presente colocacion. Se puede guardar hasta 101
posiciones, numeradas de 1 a 101.

Borrar Borra la posicion que se ve.

Ir a Posicion Ejecuta la orden Ir a Posicién. Envia los ejes a la
posicion seleccionada.

Velocidad Selecciona la velocidad del movimiento de Ir a

Posicion. 10 es el mas rapido, y 1 el mas lento.

El cuadro de dialogo Ensefar Posiciones (Simple) en el nivel 3 contiene
las siguientes opcioneslicionales

Enszefar Posiciones [Simple]
Poszicion

I [
<+ Abzoluta

+ Relativa a: Velocid

Borrar | LT j

Absoluta/Relativa Define como se va a grabar esa posicion: absoluta o
relativa a otra posicién. Cuando se selecciona

Ir Linealmente

Ir Posicion

Expandir
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Relativa a: aparece una casilla para introducir la
posicion a la que sera relativa. Seleccione una
posicion existente o lactual.

La definicién de una posicion comelativa a la
actual significa que sus valores estaran referidos a
la posicidn en que se encuentre el robot.

Ir Linealmente Ejecuta un comando Ir Lineal. Este comando envia
el PCH del robot, desde su posicién actual, a la
posicion seleccionada, a través de una linea recta.

Este movimiento sélo se aplica al robot, no a los
periféricos , aunque estos podran moverse también.
Expandir Abre la ventana Ensefiar Posiciones (Expandido).

El cuadro de didlogo Ensefiar Posiciones (Simple) en SCORBASEpro
contiene las siguientes opcioraglicionales

Enszenar Posicionez [Simple]

Posicion Incluido Ejes Ir Linealmente
o :
| Panfdncas Ir Posicidn
<+ Absoluta

# Welocid.

 Relativa a:  Duracidr

Borrar |§xpandir 5 j

Pro

Incluido Ejes Instruye al controlador para grabar las coordenadas
del robot o de los ejes periféricos o de ambos.

Duracion Se define el tiempo que toma completar un

movimiento de Ir a Posicion o Ir Linealmente. Se
define en décimas de segundo.

El cuadro de didlogo Ensefiar Posiciones (Expandido) para niveles 3 y pro
contiene las siguientes opcioraglicionales

Manual de Usuario
9912

29 SCORBASE para Windows
Para SCORBOT-ER 4pc



Enszefiar Poziciones [Expandido]) Ed I

ﬁ[mm]| | ﬂ“““]| | g[mm]| |

[EE:::;-::iﬁn I:I Giro [grad] I:I

Prezentar | LLimprar | Ensenar |
Yia pozicion

Ir Circul.

Himero

Ir Linealm.
Ir Pozicion
“* Abzoluta
» Relativa a: Velocid.
ﬂemurizarl Borrar | Simple h =
Nivel 3
Enszenar Posiciones [Expandido]
E[mm]| | ﬂmm]| | g[mm]| |
Elevacion Giro [grad]

[grad] |:| I:I
Presentar | [Cimprar | Ensenar |
Yia posicion

Ir Circul.
Himero Incluide Eje Ir Linealm.
2t =
| Posgdvivags Ir Posicion
<+ Abzoluta

“» WYelocid.
= Duracior

5 |

* Relativa a:

Borrar | 5imp|§|

Pro

X(mm), Y(mm), Campos para mostrar y cambiar las coordenadas

(Z;(rrg”(‘)) Elevacion (). cartesianas de la posicion seleccionada.

|

Presentar Presenta las coordenadas cartesianas de la posiciéon
seleccionada.

Borrar Borra los campos de coordenadas de la posicion.

Ensefar Graba la posicion definida por las coordenadas
cartesianas. Se puede grabar hasta 100 posiciones.

Ir Circul. Ejecuta un comando Ir Circularmente a Posicion.
Esta orden envia al robot a una posiciéon
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describiendo una trayectoria circular, pasando por
un punto intermedio.

El movimiento circular sélo se aplica al robot, pero
los ejes pueden moverse también como resultado de
la orden.

Ir a Posicion Ejecuta el comando Ir a Posicion. Envia al robot o
periféricos a la posicién seleccionada.

Este comando envia al robot a una posicién grabada
a lo largo de un camino calculado por el robot.

Duracion Se define el tiempo que tardara el robot o periférico
en llegar a la posicion. Se define en décimas de
segundo. No utilizable en el comando Ir Circul.

Via Posicion Se define la posicion intermedia para ejecutar el
comando anterior: comando Ir Circular a Posicion.

Simple Abre el cuadro de dialogo Ensefiar Posiciones
(Simple), que posee solo las funciones basicas.

Grabar y ensefar posiciones

Grabar Posicion Absoluta Niveles 1, 3y Pro

Para grabar una posicidén absoluta haga lo siguiente:
e Muevael robot hasta la posicidon que se desea grabar.
« Seleccione el numero de posicion en la casilla correspondiente.
« (Nivel 3 y Pro) Seleccion@bsoluta
« (Pro) Seleccione la opcién Incluir Ejes:
= Robot: grabar una posicion para el robot
= Periféricos: grabar posicion para los periféricos
« Hacer clic erMemorizar. La posicion seleccionada queda grabada.

Ensenfar Posicion Absoluta en XYZ Niveles 3 y Pro

Para grabar una posicion absoluta XYZ (basada en las coordenadas de una

posicion ya grabada) haga lo siguiente:

« En el campo Numero de Posicion de la ventana Ensefiar Posiciones
(expandida), seleccione un numero de posicion.

« Haga clic en Presentar. Se mostraran los valores XYZEG de dicha
posicion.

« En el campo Numero de Posicion introducir un numero diferente de

posicion ( 0 no cambiar si se quiere modificar la posicion
seleccionada).
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« (Nivel 3 y Pro) Selecciondbsoluta
« (Pro) Seleccione la opcion Incluido Ejes:
= Robot: grabar una posicién para el robot
= Periféricos: grabar posicion para los periféricos

« Enuno mas de los campos de coordenadas introducir los nuevos
valores deseados (en milimetros o grados).

« PresionéEnsefar. La posiciéon se ha grabado.

Aviso: Si hace clic eMemorizar, las coordenadas actuales de los ejes
seran adjudicadas a la posicion seleccionada.

e Clic Ir a Posicién y comprobar si el robot se mueve hasta la nueva
posicion ensefiada (SCORBASE no comprueba la validez de los
valores XYZ introducidos).

Grabar Posicion Relativa en Ejes Niveles 3 y Pro

Para grabar una posicion relativa en coordenadas de ejes, haga lo
siguiente:

« Asegurese que ya se ha grabado la posicion de referencia.
« Mueva el robot hasta la posicién que se desea grabar.

« En el campo Numero de Posicion introduzca el numero de la posicion
gue se va a grabar.

« Selecciondelativa ae introducir el numero de la posicion de
referencia en el campRelativa a

« Haga clic erMemorizar. La posicion relativa se ha grabado.

Una posicién que esté definida como relativa a la actual significa que los
valores de esa posicion estaran referidos a la posicion en que se encuentre
el robot.

Si la posicion de referencia cambia, la relativa se mueve con ella.

Ensenfar Posicion Relativa en XYZ Niveles 3 y Pro
Para ensefiar una posicion relativa a otra en XYZ, haga lo siguiente:
« Asegurese que ya se ha grabado la posicién de referencia.

« En el campo Numero de Posicion, de la ventana Ensefar Posiciones
(expandida), introduzca el nimero de la posicion que se va a grabar.

« Selecciondelativa ae introducir el numero de la posicion de
referencia en el campRelativa a Todos los campos de coordenadas
estan en blanco o a cero.

« Enuno o mas de los campos de coordenadas introduzca los valores
deseados (en milimetros o grados).
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« PresioneéEnsefiar. La posicion relativa se ha grabado.

Una posicidrrelativa a la actual significa que el desplazamiento
especificado serda computado desde la posicion en la que el robot se halla
en el momento en el que es enviado a la posicion relativa.

Si la posicion absoluta cambia, la relativa se mueve con ella.

Movimiento de Ir a Posiciéon

El cuadro de dialogo Ensefiar Posiciones incluye opciones para dar
instruccion al robot de ir a una posicion. Las érdenes son las mismas que
pueden ser utilizadas en los programas del robot, como se describe en el
capitulo 6.

Ir a Posicion Nivel 1, Nivel 3 y Pro

Esta orden envia el robot a una posicion guardada via una trayectoria
calculada por el controlador, no necesariamente una linea recta, y
generalmente un trayecto curvo. Esto se denomina movimiento de trayecto
continuo.

Ir Linealmente Nivel 1, Nivel 3y Pro

Esta orden envia el PCH (punto central de la herramienta) desde su
posicion actual a una posicion guardada via un trayecto lineal (linea recta).

El movimiento lineal se aplica solo a los ejes del robot, aunque los ejes
periféricos podrian también moverse a resultado de esta orden.
Ir Circularmente Nivel 1, Nivel 3 y Pro

Esta orden envia el robot en un trayecto circular a la primer posicion
especificada via la segunda posicion.

El movimiento lineal se aplica sélo al robot, aunque los ejes periféricos
podrian también moverse a resultado de esta orden.
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Cuadro de Dialogo Lista de Posiciones

La ventana Listar Posiciones, muestra todas las posiciones que estan
actualmente en la memoria de SCORBASE.

Listar Posiciones Hombre archivo:C:\SBPROER4\PROAER4CELL3. PNT |

Coordenadas Robot o oXYE Ejes! ‘Ectualiz. lnprimirl Borrar | Borrar Todo "
|

# AX-1 AX-2 AX-3 RM-4 AxX-5 AX-7 nX-8 Type RelTo [Coor.

1 14140 -13717 8211 138 -738 fbs . Ejes

2 6178  -10514 10721 138 -138 fibs . XYZ

3 -7159  -11169 9678  -509 -1985 fbs . Ejes

5 11664 -13611 8368 138 -138 fbs . Ejes

11 Rel 1 X¥E

12 Rel 2 XYZ

13 Rel 3 XYZ

15 Rel 5 XYZ

20 -11081 -11603 11489 738 -138 fibs . Ejes

30 Bel. 20 XYZ

50 -8376 -6182 576 138 -138 fbs . Ejes

51 -6089  -6782 7576 138 -738 fibs . Ejes

52 -2016 -6182 576 138 -138 Abs . Ejes

53 4631 -6782 7576 138 -138 fbs. Ejes

54 17262 -5397 576 138 -738 Abs . Ejes

Niveles 3y Pro

Actualizar Actualiza el listado de posiciones.

Imprimir Imprime el listado de posiciones.

Borrar Borra/las posiciones seleccionadas de la memoria
de SCORBASE.

Borrar Todo Borra todas las posiciones de la memoria de
SCORBASE.

Coordenadas Robot:  Selecciona el sistema de coordenadas en el que

XYZ | Ejes apareceran listadas las posiciones. Las posiciones
de los periféricos aparecen siempre en coordenadas
Ejes. (Los ejes sblo en nivel 1).

Las posiciones cargadas permanecen en la memoria de SCORBASE
cuando:

« Se seleccionarchivo | Nueva.

« Se selecciona Opciones | Archivo | Cargar Programas y se selecciona
Archivo | Abrir [nombrearchivo.SBP

Las posiciones cargadas se borran de la memoria de SCORBASE cuando:

« Se selecciona Opciones | Archivo | Cargar Programas y se selecciona
Archivo | Abrir [nombrearchivo.PNT

« Se selecciona Opciones | Archivo | Cargar Ambos y se selecciona
Archivo | Abrir [nombrearchivo.SBP
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La extensién SBn puede ser SB1, SB3 o SBP, segun el nivel en el que el
archivo fue guardado.

Para mayor informacion sobre operaciones con archivos vea Capitulo 8.

Cuadro de Dialogo Cuenta de Codificador

Contador de Codificador Pro
La ventana de codificador muestra el valor actual de los codificadores para
cada eje.
Contador Codificador
1: 0 E

o |
3 0
4: 0

El valor cambia cuando el eje se mueve mas de 10 pasos del codificador.
Estos valores se ponen a cero cuando se ejecuta la orden Ir a Inicio.

Cuadro de Dialogo XYZ

Coordenadas XYZ Niveles 3y Pro

La ventana XYZ muestra los valores actuales de dichas coordenadas
cartesianas del robot: distancia desde el PCH al origen de coordenadas (el
centro de la base del robot).

XYZ
¥ [mm] 169.04 |1 -63.54
¥Y[(mm] 000 |G 0.00

Z (mm) 504 33

Los valores cambian cuando los ejes se mueven mas de 1 mm (X, Yy Z) o
1° (inclinacién y giro).

Los valores que se ve en la ilustracion son los que aparecen luego de haber
ejecutado la orden Buscar Inicio.

Utilizando una Botonera de Ensefianza con SCORBASE

La Botonera de Ensefianza es un Terminal de mano, que se comunica con
el controlador y proporciona al operador control directo del robot y de los

Manual de Usuario 35 SCORBASE para Windows
9912 Para SCORBOT-ER 4pc



periféricos. Ademas de ser utilizada para mover el robot, es Gtil también
para grabar posiciones, enviarlo a una posicion determinada y otras
funciones.

Para controlar los ejes desde la botonera de ensefianza, SCORBASE debe
estar en modo on-line y el interruptor Teach/Manual de la botonera de
ensefianza debe estar en modo TEACH. De esta manera se desactiva el
control de los ejes desde las ventanas de SCORBASE.

Algunas de las funciones realizadas desde la botonera de ensefianza se
reflejan en las ventanas de SCORBASE; por ejemplo, los valores XYZ 'y
de codificadores, cambiaran cuando se muevan los ejes desde la botonera.

La operacién con la botonera de ensefianza de ensefianza se describe
completamente en dlanual de Usuario de la Botonera de Ensefianza
para Controlador PC.
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Edicion de Programas

Las siguientes ventanas se utilizan para la edicion de programas
SCORBASE:

« Ventana de Programa
» Lista de Comandos

Para comenzar a editar un programa, abra una ventana de edicion de
programa seleccionandachivo | Abrir o Archivo | Nuevo.

Se puede abrir conjuntamente hasta cinco ventanas. Sin embargo, se
recomienda cerrar los archivos abiertos (incluso Sin Nombre) antes de
abrir archivos (nuevos o existentes) adicionales.

Para activar las ventanas mas comunmente utilizadas para la edicion de
programas, seleccionéer | Pantalla Edicion. El disefio de la pantalla
depende de la version de SCORBASE, como se ve:

'-—'S[IIHBASE para SCORBOT-ER 4pc Mivel 1 © Eshed Robotec !IE[E

Archivo Editar Ejecutar Opciones Yer Programas  Ayuda

FEEERE [ EE R R EEE HE

ER C:\SBPROER\LEVEL1\USUA4.5B1 H[= [»:{ Lista de Comandos IS[=1k3 |
1:Ir a la Posicion 1 rapido CONTROL EJES
AP Abrir Pinza
2:Ir a la Posicion 2 rapido CP Cerrar Pinza
3: Abrir Pinza IP  Ir ala Posicionit_Velocid....
4: Ir a la Posicion 3 rapido
h: Cerrar Pinza FLUJO DE PROGRAMA
WT Espere...
SA Saltah ..
LA Etiqueta...

ENTRADAS & SALIDAS
Il 5iEntradalt_On Salta...
OM Activa Salidadt___.
OF Desactiva Salidait_...

*

= Al
2] &~ ¥|F|FE]  E Robot no haido a Inicio
| B | Insettar | Offline | ControlOn
Nivel 1
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.“‘SCDHBASE para SCORBOT-ER 4pc Mivel 3 © Eshed Robotec

Archivo Editar  Ejecutar Opciones  Wer

Programas  Avuda

M= |

1 [ 6l 5 | (R [ R

BN C:ASBPROER\LEVEL3\DEMOL3.5B3 =] S ||| Lista de Comandos !Iil!!i |

: START:
:SiEntrada 1 on saltaa ON

j AP
cp

:Espere 10 [décimas de segundo] IP

1

2

3

4: Salta a START

5: ON:

6: Llama Subrutina MOVEIT
7: Poner Subrutina MOVEIT
8: Ir a la Posicion 1 rapido
9: Abrir Pinza

10: Ir a la Posicién 2 rapido
11: Cerrar Pinza

12:Ir a la Posicién 1 rapido
13: Retornar desde Subrutina

I

el Rl VN [2) 1

F|o]

I

-

AL

EEE "‘@ ou|m| @

CONTROL EJES
Abrir Pinza
Cermrar Pinza
Ir a la Posicion#t_Velocid. ..
Ir linealmente a la Posmlonﬂ s
Ir I te ala P iontt
Si Interruptor Limitedt__ .
Poner Ejeft_A Cero...

FLUJO DE PROGRAMA
Espere...
Salta A...
Comentario...
Timbre
Poner Yariable a Computar...
Si Salta._.
Poner Subrutina...
Retornar Subrutina
Llama Subrutina...
Etiqueta...
Imprimir a pantalla Log... o
ENTRADAS & SALIDAS
Si Entradalt On Salta... b

El Robot no ha ido a Inicio

| Insertar |

Oft-Line | Control On

Nivel 3

.:E: SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec

Archivo Editar  Ejecutar Dpciones  Wer

Programas  Avuda

or=|

[ e ] o [ ]

KR C:ASBPROERA\PROAER4CELL1.SBP

27: Cerrar Pinza

28: Ir linealmente a la Posicidn
29: Ir linealmente a la Posicion
30: Ir linealmente a la Posicidn
31: Abrir Pinza

32:Ir linealmente a la Posicidn
33: Ir linealmente a la Posicidn
34: Ir linealmente a la Posicidn
35: Cerrar Pinza

36: Ir linealmente a la Posicion
37:Ir linealmente a la Posicidn
38: Ir linealmente a la Posicion
39: Abrir Pinza

40: Ir linealmente a la Posicion
41: Ir linealmente a la Posicidn
42: Ir linealmente a la Posicidn
43: Cerrar Pinza

44: Ir linealmente a la Posicion 15 rapido <l p1
4 3 A| IF

Ejecutar inmediatamente comando Control On i

s . AP

rapido P

rapido P

rapido PL

¥

rapido [ 'Ij_:l

rapido MP

4 rapido EC

AC

14 répido e

17 rapido ES
7 rapido

17 rapido hA

15 rapido co

5 rapido BR

DC

PY

EEE "‘@ ou|m| @

!EIB Lista de Comandos !EE I

CONTROL EJES
Abrir Pinza
Cermrar Pinza
Ir a la Posicion#t_Velocid. ..
Ir linealmente a la Posmlonﬂ s
Ir circul te a la Posici
Mordaza...
Si Interruptor Limitedt__ .
Memorizar Posiciondt_...
Poner Ejeft_A Cero...
Amancar Cinta...
Parar Cinta
Poner Yariable a Sensor...
Escribir..

FLUJO DE PROGRAMA
Espere...
Salta A...
Comentario...
Timbre
Definir Cronémetro
Poner Yariable a Computar.._.
Poner Yariable a Tiempo...
Si Salta... b

Feloo ¥

El Robot no ha ido a Inicio

| Insertar |

Oft-Line | Control On

Pro

Herramientas de Edicion

(s6lo en icono)

Muestra u oculta la lista de comandos de
SCORBASE.

Para crear una linea de programa, haga uno de los siguientes puntos:

Doble clic en el comando que se desea utilizar de la lista de comandos.
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» Clic en uno de los iconos de comandos de la barra inferior.

« Pulse el par de teclas que activan el comando (por ejemplo, “AP” para
Abrir Pinza).

Cuando el comando requiere parametros adicionales (indicados por #_
y/o...) se abrira una ventana en donde le indicara que introduzca los
parametros adecuados.

Los programas de SCORBASE se editan con las herramientas
comunmente utilizadas en los programas de edicion de Windows, que son
accesibles desde los iconos o desde el menu de edicion.

El menu Editar contiene las funciones usuales de Windows que le
permiten editar archivos que contienen programas de robot.

| Cortar | Borra la linea o lineas seleccionadas y las almacena
en el portapapeles de Windows.
| Copiar | Copia al portapapeles de Windows la linea o lineas
seleccionadas.
| Pegar | Inserta el contenido del portapapeles de Windows
en el lugar donde se encuentra el cursor.
| Encontrar | Abre una ventana que le permite buscar un
determinado texto (comando, variable, etc.).
Encontrar
‘Teutu:
Opcion: Direccion:
“+ Arbitrario >+ Arriba
+ Comando “ Abajo

- Argumentc

Encontrar Cancelar

« Arbitrario : cualquier texto
« Comanda un comando de SCORBASE

e Argumento: un parametro de un comando de
SCORBASE, como una posicién, una etiqueta o
una operacion.

Se puede pulsar en la flecha para ver un listado de
comandos o0 argumentos existentes en el programa.

O se puede introducir el dato a buscar en la ventana.
Si es asi, asegurese de seleccionar Arbitrario o la
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| Encontrar Préximo

| Encontrar previo

| Ir alalinea...

opcion adecuada (Por ejemplo, la busqueda hallara
“Ir a Posicidon” si se selecciona Arbitrario, pero no
si se selecciona Argumento).

| Utilice tambiénEncontrar | Abajo | Encontrar.

Repite la ultima operacion de busqueda.

| Utilice tambiénEncontrar | Arriba | Encontrar .

Repite la ultima operacion de busqueda.

| Abre una ventana en la que hay que introducir el

namero de linea al que se quiere ir.

IralaLlinea ...

Mumero total de lineas: 106.

Cancel |

Introduzca el numero de linea y pulse OK. El editor
saltara a la linea especificada.

Ademas, utilice el teclado para las siguientes funciones:

[Ins]

[Del]
[Inicio]
[Fin]
[RePég]
[AvPag]
[F4]

Cambia entre Insertar y sobreescribir. Su estado se
muestra en la barra de Estado.

Borra la linea o lineas seleccionadas.

Lleva al cursor a la primera linea de programa.
Lleva al cursor hasta la dltima linea de programa.
Muestra la anterior pagina de programa.

Muestra la siguiente pagina de programa.

La funcion usual de Windows para presentar las
opciones en un cuadro combinado. Puede ser usada
en lugar de presionar la flecha.

¥ia posicion
hd

-

Ind
[

[==Ra R =r R R TN LR

!

prrar
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Listado de Comandos

Todos los comandos de SCORBASE estan disponibles en la lista de
comandos y son facilmente afiadibles al programa.

Cada comando se puede afadir al programa pulsando las dos letras que se
indican.

El doble clic en él también selecciona el comando.

Una de las maneras mas sencillas es haciendo clic en los iconos de
comandos de la barra inferior.

Varios comandos abren cuadros de dialogo para insertar sus parametros.

Lista do Comandos — PAISIES
CONTROL EJES CONTROL EJES
AP Abrir Pinza AP Abrir Pinza AP Abrir Pinza
CP Cerrar Pinza CP Cerrar Pinza CP Cerrar Pinza
IP  Ir a la Posicion#t_Velocid. . IP Ir a la Posicionit_Yelocid.__. IP  Ir a la Posicion#t_Velocid. .
PL Ir linealmente a la Poziciondt_Sm PL Ir linealmente a la Posicionit_Sp
FLUWJO DE PROGRAMA I¥  Ir circularmente a la Posicionl_% I¥ Ir circularmente a la Posiciondi_
WT Espere._. LM Si Interruptor Limitedt . JA Mordaza...
SA Salta A . EC Poner Ejetf_A Cero._.. LM SiInterruptor Limite®f_._.
LA Etiqueta... MP Memorizar Posiciondt ...
FLUJO DE PROGRAMA EC Poner Ejefi_A Cero...
ENTRADAS & SALIDAS WT Espere... ALC  Amancar Cinta. ..
Il SiEntradat_On Salta... SA Salta A . PC  Parar Cinta
ON Activa Sahdal___. CO Comentario... ¥5 Poner Yariable a Sensor...
OF Desactiva Salidatt_._. BR Timbre ES Escribir__.
PY¥ Poner ¥anable a Computar...
IF  SiSalta . FLUJO DE PROGRAMA
55 Poner Subrutina._. WT Espere...
Nivel 1 RS Hetornar Subrutina SA SaltaA...
CS Llama Subrutina___ CO Comentario...
LA Etiqug[a___ BR Timbre
PP Imprimir a pantalla Log... DC Definir Crondmetro
PY¥ Poner ¥ariable a Computar...
ENTRADAS % SALIDAS PT Poner Yanable a Tiempo...
Il SiEntradat_On Salta... IF  SiSalta...
OM Activa Salidaft ... %% Poner Subrutina...
OF Deszactiva Salidatt ... RS Retornar Subrutina
- CS Llama Subrutina._
LA Etiqueta...
Nivel 3 PP Imprimir a pantalla Log...
ENTRADAS & SALIDAS
Il Si1 Entrada#t_On Salta...
01 5i Entrada Interrupcionit_0n 5Sal
El Activa Interrupciondt__
DI  Desactiva Interrupciondt__
OM Activa Salidalt_._.
OF Desactiva Sahda#t_._.
AS Poner Salidas Analogicasit ..
EA Poner Yanable a Entrada Analdg
Pro
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Comandos de Control de Ejes

AP  Abrir Pinza
7,

Esta orden abre totalmente la pinza.

CP Cerrar Pinza

Nivel 1, Nivel 3y Pro

Nivel 1, Nivel 3y Pro

Esta orden cierra totalmente la pinza (sobre si misma, o sobre un objeto).

Ir a Posiciéon #_ Velocidad...

Nivel 1, Nivel 3y Pro

Todos los comandos de “ir a posicion” abren una ventana de dialogo.
(Niveles 3 y Pro) La ventana es la misma para todos los comandos de “ir a
posicion” y se puede cambiar el tipo de movimiento dentro de la misma

ventana.
Ir a la Posicion I
Posicién final || ﬂ|
Poszicion
> Rapido _I
*  Velocid. 5 | =
oK Cancelar |
Nivel 1
Ir a la Posicion I
_ Posicidn j| * Ejes
final " Lineal
- Circular
e —|< @
Bosicion | J'
~ Rapido | yoiocid [1-9) -]
4 Velocid. D -]
OK Cancelar |
Nivel 3
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PL

WY

IV Ir Circular a Posicion#_ Velocidad...

Ir a la Posicion I
_ Posicion | j| + Ejes
final “ Lineal

- Cicular
- —|< @
Pogicion | J'
»  Rapido v . ;I
& elocid. [1-9)
4 Velocid. I:l |
Durac. Tiempo
[1 0 sec] I:l
0K Cancelar |

Pro

La orden Ir a Posicidon envia al robot a la posicion guardada via un
trayecto calculado por el controlador, generalmente una curva, no una

linea recta.

Ir Lineal a Posicion#_ Velocidad...

Niveles 3y Pro

Este comando envia al robot a una posicion determinada y le ordena que
vaya en linea recta; el PCH describira una linea recta.

Sdélo aplicable al robot, no a ejes periféricos, aungue estos podrian
moverse al ser ejecutado el comando.

Niveles 3y Pro

Ordena al robot a ir a una posicion determinada, de tal forma que el PCH
describa una trayectoria circular entre la posicion actual y la final. Este
comando necesita otro dato adicional: un punto intermedio de la

trayectoria.

Los campos a introducir en este tipo de comandos son:

Posicién Final

Via Posicion

Rapido

Destino del movimiento.

Introduzca un nimero o una variable en este dato.
Una posicidon que ya ha sido grabada se puede
elegir pulsando la flecha.

Posicion intermedia de la trayectoria circular para la
ordenlr Circular a Posicion

Introduzca un nimero o una variable en este dato.
Una posicién que ya ha sido grabada se puede
elegir pulsando la flecha.

Ejecuta el movimiento a velocidad rapida.
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Velocidad Ejecuta el movimiento a la velocidad seleccionada.
Se puede introducir un valor numéricode 1 a9, 0
una variable en el campo Velocidad.

Duracion Ejecuta el movimiento en el tiempo especificado.
Introduzca un nimero (en décimas de segundo) o
una variable en el campo Time. No esta disponible
en Ir Circular a Posicion.

LM SiInterruptor Limite # _ Niveles 3y Pro

Este es un comando de salto condicional. Causa el salto a la Etiqueta
especificada si el interruptor de limite del eje determinado es pulsado
(On). El comando abre una ventana de dialogo.

Siinterruptor limite < # > on saltaa < ETIQU..

Interruptor | | ;I

Salta a | |

aK Cancelar |

Introduzca un nimero o variable en el cartigerruptor y el nombre de
una Etiqueta en el cam@altar a.

LM  SiInterruptor Limite # _ Niveles 3y Pro

Este es un comando de salto condicional. Causa el salto a la Etiqueta
especificada si el interruptor de limite del eje determinado es pulsado
(On). El comando abre un cuadro de dialogo.

Interruptor | | LI

Salta a | |

114 Cancelar |

Introduzca un nimero o variable en el cartigerruptor y el nombre de
una Etiqueta en el cam@altar a.
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EC Poner Eje #_(a Cero) Niveles 3 y Pro

Inicializa (pone a cero) el valor del codificador del eje seleccionado. Abre
un cuadro de didlogo:

Poner Eje I
Ejes: | A Cero
1] 4 Cancelar |

Introduzca un numero en el campo Ejes.

Esta orden es util para ejecutar movimientos ciclicos en un accesorio,
COmMoO una cinta 0 una mesa giratoria.

JA  Mordaza Pro
Abre la pinza la distancia especificada. Abre el cuadro de dialogo:
Modsa |
Mord | | mm
Valor: 0...70
0K Cancelar |

La orden Mordaza activa el control servo de la pinza, al contrario que
Abrir y Cerrar Pinza, que desactivan el control servo.

Introduzca un nimero o una variable en el campo Mord.

La precisidon no se garantiza si el ancho es menor que 5 mm o mayor que

65 mm

A no ser que necesite la orden Mordaza para una aplicacion determinada,
es preferible utilizar Abrir y Cerrar Pinza.

MP  Memorizar Posicion #_ Niveles 3 y Pro

Cuando este comando es ejecutado durante la ejecucion del programa, el
controlador graba los valores de los ejes del robot en la posicion
especificada. Abre un cuadro de dialogo:
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Memonizar Posicion E I

Memorizar posicidn actual | j
como posicidn:

oK Cancelar |

Introduzca un nimero o una variable en el caMpmorizar posicion
actual como posicion

Este comando es util para aplicaciones de carga en palets.

PH  Poner Posicion de Inicio Pro

Cuando se ejecuta este comando, cambia la posicion de Inicio a la
posicion que en ese momento se encuentra el robot. Los valores de los
codificadores van a cero.

Hay que ejecutar este comando con cuidado. Al cambiar la posicion de
Inicio, todas las posiciones grabadas cambian su localizacion en el
espacio

SC Arrancar Cinta Pro

Inicia el movimiento de la cinta de transporte, utilizandola como una cinta
de velocidad controlada.

Esta orden puede ser utilizada so6lo cuando la cinta transportadora esta
conectada y definida como eje n° 8. Es posible usarla con cintas de 12V o
de 24V.

La orden abre un cuadro de dialogo:

vancar Ga |
Velocid.: |E | d
— 1=
Direccion:
@+ Mas
 Menos

1] .4 Cancelar |

Introduzca un nimero o una variable en el campo Velocidad. Seleccione la
direccidon de movimiento.

Cuando se opera una cinta de velocidad controlada con comandos
Arrancar /Parar Cinta, no grabe posiciones o utilice el comando Poner Eje
(a Cero) para la cinta en el mismo programa.
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PC Parar Cinta Pro

Para la cinta de transporte que se ha puesto en marcha con el camandar Cinta (ver
comando anterior).

VS Poner Variable a Sensor (de Pinza) Pro

Permite grabar en una variable el valor de la pinza.
Vea los comandos de Poner Variable en le seccion siguiente.

Comandos de Flujo de Programa

WT Esperar... (décimas de segundo) Niveles 1, 3y Pro
Retarda la ejecucion del programa el tiempo especificado.
Espera I
1410
seqgundos || |
0K Cancelar

Escriba un nimero o una variable en el campo 1/10 de segundo.

SA Saltar a... Niveles 1, 3y Pro

Este es un comando de salto incondicional. El programa saltara hasta la
Etiqueta especificado en la ventana y continuara desde dicho punto. La
orden abre un cuadro de didlogo:

Salta a <Etiqueta> I

S

“+ Salta

Etiqueta I

Etiqueta: | |

Nivel 1 Pro

Introduzca el nombre de una Etiqueta, existente en el programa, en el
campoSalta a.

Se puede introducir un salto condicional seleccion&idoEsto es igual
a lo que seleccionar el comar@altar Si.
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CO Comentario ... Niveles 3y Pro

Para insertar un comentario en el programa. Permite escribir hasta 47
caracteres y espacios.

Comentorie |
|

Texto

BR Timbre Niveles 3y Pro
Emite una sefial de audio por medio del altavoz del PC.

DC Definir Crondmetro Pro

SCORBASE contiene un cronémetro que mide décimas de segundo. Se
inicia cuando SCORBASE es cargado o el instante en que se ejecuta este
comando. Pone el cronémetro a cero.

El valor del crondmetro puede ser asignado a una variable por medio del
comando Poner Variable a.

PV Poner Variable (a Computacion) Nivel 3

La orden Poner Variable (Nivel 3) o Poner Variable a Computacion (Pro)
permite asignar un valor numérico o una expresion (resultado de una
computacion especifica) a una variable.

En Nivel 3 las variables pueden tener un valor integro o el resultado de
una computacion.

Todas estas érdenes abren el cuadro de dialogo Poner Variable.

Poner Variable I

Nombre [CONTADOR |

Yalor o Expresion

114 Cancelar |

Nivel 3
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PV  Poner Variable (a Computacion) Pro

w2 Set VYariable

sl > Timer ;:ec]
| | > Sensor [mm)
> Analog Input

¥alue or Expression

V 0K xCanceI

Pro

Los valores de la variable pueden derivar de varias fuentes. Dependiendo
del comando seleccionado, se marcara el ajuste apropiado. Se puede
cambiar este ajuste dentro de la ventana de dialogo.

El comando Poner Variable le permite asignar a una variable, un valor
numeérico entero o el resultado de una operacion de computacion.

Introduzca el nombre de la variable en el caipmbre. La primera letra
debe ser alfabética.

En el campo/alor o Expresion introduzca un valor numeérico o una

operacion.

e Para asignar un valor a la variable introduzca un valor entero
(£1.000.000) o introduzca el nombre de una variable.

« Para asignar a la variable el valor del resultado de una operacion,
introduzca una cadena que este compuesta por dos argumentos y un
operador. Los argumentos pueden ser tanto numeros enteros como
variables. El operador puede ser uno de los siguientes:

Operadores Aritméticos

+ Suma

- Resta

* Multiplicacion
/ Division

Operadores Algebraicos

% Médulo (devuelve el resto del primer argumento
dividido por el segundo)

** Potencia (eleva el primer argumento a la potencia del
segundo)

Operadores de Légica Booleana
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& Y (And)

| O (Or)

A O exclusiva
El resultado de una operacion logica es 1 (verdadero) o 0
(falso). Cualquier operando con un valor distinto de cero

es considerado verdadero, mientras que un valor de cero
es considerado falso.

Operadores de Comparacion

< Menor que
> Mayor que
<= Menor o igual que
>= Mayor o igual que
<> Distinto a
Por defecto el operador es =y es necesario introducirlo en el campo Valor
0 Expresion.
Ejemplos:

Poner Variable CUENTA = CUENTA - 15
Poner Variable C=A*C

Poner Variable DD = DD + 1

Poner Variable POS = P >= 1

Poner Variable V1 =V <> 1

Poner Variable VAR_A=A % 3

Poner Variable M =M 7 1

Poner Variable R = 3 ** 2

Para mayor informacion sobre variables, refiérase a la seccion
“Programacion de Variables “ al final de este capitulo.

PT Poner Variable a Crondmetro Pro

Asigna a la variable el valor del cronédmetro de SCORBASE (en décimas
de segundo).
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Poner Yariable E2 I

» Computacitn
Hombre % Tiempo (1710 seg)
| > Sensor [mm]
~ Entrada Analdgica

m

Yalor o Expresion

1.4 Cancelar |

Introduzca el nombre de la variable a utilizar.

El valor del cronémetro es el tiempo desde que se cargdé SCORBASE o el
tiempo desde que fue definido con el comaddo

El valor se puede chequear utilizando el comando S| <condicion> Saltar.
Por ejemplo:

Si TIEMPO > 30 Saltar a TOMA

Para mayor informacién sobre variables referirse a la seccion
“Programacion de Variables” al final de este capitulo.

US Poner Variable a Sensor Pro

Asigna a la variable el valor de la pinza en milimetros.

Poner ¥Yariable E I

~+ Computacion
Ll b * Tiempo [1/10 seq]
| < Sensor [mm]
+ Entrada Analdgica

B

Yalor, o Expresion

1] 4 Cancelar |

En el campdNombre introduzca el nombre de la variable.

Para mayor informacion sobre variables referirse a la seccion
“Programacion de Variables” al final de este capitulo.

EA Poner Variable a Entrada Analdgica Pro

Fija el valor de una variables al valor de una entrada analégica.
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1=

Si Saltar...

Poner Wariable I

» Computacion

Hombre :
= = Tiempo [1/10 seq]
[ENTRADA

| > Sensor [mm]
< Entrada Analdgica

Niamero entrada

oK Cancelar |

En el campdNumero de Entradaanote el nUmero de la entrada analdgica
cuyo valor quiere asignar a la variable.

Para mayor informacion sobre variables, refiérase a la seccion
“Programacion de Variables” al final de este capitulo.

Niveles 3y Pro

Este es un comando de salto condicional, que se utiliza para comprobar el
valor de una variable. Si la condicién es verdadera el programa saltara
hasta la Etiqueta especificada.

Si <CONDICION> salta a <ETIQUETA> I

i |[ZI]NTAD[IH >0 |

Sataa  [INICIO_BUCLE] | | * Si--
>+ Salta

114 Cancelar |

Introduzca en el campo Si el nombre de la variable, el operador y el
nombre o valor de la segunda variable.

En el campo Salta a introduzca el nombre de la Etiqueta a la que tiene que
saltar el programa si se cumple la condicion.

Los operadores de comparacion utilizados son los mismos que los usados
en el comando Poner Variable. Por ejemplo:

SI CONTADOR > 0 SALTA A INICIO
Utilice dos signos de igual (==) para el operador “igual a”. Por ejemplo:
Si CONTADOR == 0 Salta a FIN
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Se puede seleccionar un salto incondicional seleccidbaltiven la
casilla correspondiente. Esto es comparable a la @d®alta la que
abre el mismo cuadro de diélogo.

SS Inicio Subrutina... Niveles 3y Pro

Marca el comienzo de la subrutina especificada. Se pueden programar
hasta 64 subrutinas.

Poner Subrutina [ ] I

Mombre: |su315 |

oK Cancelar |

Introduzca el nombre de la subrutina en el caipambre.

Escriba los comandos Poner Subrutina y las subrutinas msstaasente
al final del programallama Subrutina puede ejecutarse en cualquier
linea del programa.

RS Retornar Subrutina Niveles 3y Pro

Marca el fin de una subrutina. Cuando termina la subrutina, el programa
vuelve a ejecutarse desde la siguiente linea de programa a la que llamo la
subrutina.

CS Llama Subrutina Niveles 3y Pro

Este comando activa (llama) a la subrutina especificada. El comando abre
una ventana de dialogo similar a la de Inicio de Subrutina.

LA Etiqueta
Las etiquetas se colocan como referencia para ejecutar comandos de
Saltar.
Fieta |
Etiqueta: [INICID_A |
1] 4 Cancelar |
Introduzca el nombre de la Etiqueta en el campo Etiqueta.
No incluya espacios en blanco, utilice la barra_baja
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PS Imprimir a Pantallay Log...

Niveles 3y Pro

Permite incluir comentarios en el programa y posteriormente, durante la
ejecucion del programa, decidir si se visualizan o no en el Archivo Log de
SCORBASE, si son escritos en el archivo Log, o en ambos.

Sin tomar en cuanta su seleccion, el texto de la linea Imprimir aparecera
en la pantalla Mensaje al ejecutar el programa.

El comando abre un cuadro de dialogo.

Imprimir

Texto:

|Fin de programa

Imprimir a:

> Pantalla
> Archivo Log

“ Pantalla & Archivo L

oK

Cancelar |

Introduzca texto y espacios (hasta 48 caracteres).

Para imprimir el valor de una variable, escriba el nombre entre una
comilla. Por ejemploVAR X =X, imprimirQVAR X = 32.

SeleccionePantalla, Archivo Log o Pantalla & Archivo Log.

Comandos de Entradas / Salidas

1 Si Entrada # On Salta...

Niveles 1, 3y Pro

‘ El programa saltara hasta la Etiqueta o Subrutina especificada si la
Entrada especificada coincide con el estado marcado (On u Off). On es
activada.
5i Entrada I

Entrada |1 | d
Mimero: j
a Etiqueta: | |
OK Cancelar
Nivel 1
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Si Entrada I

SN — |
MNimero: ;I & O

> Salta  a Etioueta: | |

Subrutina: | |

[1].4 Cancelar |

Niveles 3y Pro

En el campdentrada NUmero introduzca el nimero de entrada o una
variable.

Seleccioné€n u Off para el estado de la entrada. Selecci&adtar o
Llamar Subrutina .

« En el campo Saltar a introduzca una Etiqueta.
« En el campo Subrutina introduzca el nombre de una subrutina.

Ol  Si Entrada Interrupcion #_ On Saltar... Pro

€]

Este comando define la condicion para un servicio de interrupcion. El
servicio (Llamar a una subrutina o Saltar a) se ejecutara en el momento
gue la condicién (estado de la entrada) se cumpla, no importa donde se
encuentre la ejecucion del programa.

Este comando define la condicion para un servicio de interrupcion. El
servicio (Llamar a una subrutina o Saltar a) se ejecutara en el momento
gue la condicién (estado de la entrada) se cumpla, no importa donde se
encuentre la ejecucion del programa.

Entrada On [ <] I

Entrada CUALQUIERA |4 @ On
Nimero: u ~|| > oK

7 Salta a Eligueta: ||N||:|U |

> Llamar Subrutina: | |

oK Cancelar |
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Entrada On E2 I

Entrada Dﬂ % 0On
Ndmero: || > oK

> Salta  a Etioueta: | |

< Llamar Subrutina: |5UB§| |

(1] 4 Cancelar |

Por defecto “Cualquiera” aparece en el campo de Entrada.

En el campdNumero Entrada introduzca uno de los siguientes:
« Numero de una entrada

e Una variable

» La palabra Cualquiera

Seleccione el estado de la entrada:

« On: causa la interrupcion cuando la entrada se activa (on)

« Off: causa la interrupcién cuando la entrada se desactiva (pasa de 1 a
cero).

Seleccionésalta o Llamar Subrutina .
« En el campdaltar introduzca en nombre deHdiqueta.
« En el campd&ubrutina introduzca el nombre de la subrutina.

Un comando de interrupcion causa el abandono (interrupcion) del
comando que se esta ejecutando en ese momento y la inmediata ejecucion
del comando (saltar o ejecutar subrutina) especificado en la definicion de
la interrupcion. Si se llama a una subrutina, una vez ejecutada, el
programa retomara su ejecucion desde donde fue interrumpido.

Un comando de interrupciéon puede activarse o desactivarse por medio de
los comandos Activar Interrupcion y Desactivar Interrupciéon. Vea mas
adelante.

Ejemplos:
Si Entrada Interrupcion 1 activa salta a INICIO

Cuando la entrada 1 se active, el programa se suspende y salta
a la Etiqueta INICIO.

Si entrada Interrupcién 5 activa llama subrutina SUB5

Cuando la entrada 5 se activa, el programa se interrumpe y
ejecuta la subrutina SUBS. Si los ejes se estaban moviendo, se
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pararan. Cuando se haya ejecutado la subrutina, el movimiento
interrumpido se ejecutara y el programa continuara.

Si entrada interrupcion Cualquiera desactiva llama subrutina ZETA

Cuando se desactive cualquiera de las entradas se interrumpira
el programa y se ejecutara la subrutina.

DI  Desactiva Interrupcion #_... Pro
Desactiva la situacion de Interrupcion de una entrada.
Desactivar / Activar Interruptor H|
Flimero © Desactiv.
%  Activa

(1].4 Cancelar |

Introduzca el numero (o variable) de entrada que quiere desactivar como
interrupcion. Si quiere desactivar todas las entradas escriba TODO.

El  Activar Interrupcion # ... Pro

Se reactiva un entrada de interrupcién que habia sido Desactivada con
dicho comando.

Este comando tiene el mismo formato que el anterior.
Ejemplo:
Inicio Subrutina SUBA

Desactiva Entrada Interrupcién TODO

Activa Entrada Interrupcion TODO
Retorno de Subrutina

Para prevenir que comandos de interrupcién se activen entre ellos, pueden
ser encerrados en subrutinas.

ON Activar Salida #_... Niveles 1, 3y Pro

0 Activa (ON) la salida seleccionada. Introduzca el nimero de salida que se
desea activar.

En los niveles 1 y 3 esta orden controla solo salidas digitales.
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OF Desactivar Salida # ...

Sl

Activar salida I

Numero Salida: |1 | j

% On
= OFF
1] 4 Cancelar |

Niveles 1, 3

Inserte una variable en el camigdmero de Salida
Se puede insertar una orden de desactivar por medio de Off.

En SCORBASEpro esta orden abre el cuadro de dialogo Activar Salida
conDigital y On preseleccionados.

Activar salida I
|
Himero Salida: |1| | j
“  Digital + On
= DK
Analbgica Yalor: | |
Yalor: 0...255
0K Cancelar |

Pro
Inserte un nimero o una variable en el caMpmero de Salida
Se puede insertar una orden de desactivar por medio de Off.

Una orden de Activar Analdgica puede ser seleccionada al activar
Analdgica e insertar un niumero o variable en el caivplor.

Niveles 1, 3y Pro

Esta orden define el estado de la salida seleccionada. Abre el cuadro de
didlogo Activar Salida, con la opcion OFF seleccionada.

En los niveles 1y 3 esta orden controla sélo salidas digitales.
Inserte un nimero o una variable en el caMpmero de Salida
Se puede insertar una orden de activar por medio de On.

En SCORBASEpro esta orden abre el cuadro de dialogo Activar Salida
conDigital y On preseleccionados.
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Inserte un nimero o una variable en el caMpmero de Salida
Se puede insertar una orden de desactivar por me@df de

Una orden de Activar Analdgica puede ser seleccionada al activar
Analdgica e insertar un niumero o variable en el caivplor.

AS Poner Salida Analégica Pro

Fija el valor de la salida anal6gica seleccionada. Abre el cuadro de diadlogo
Activar Salida.

Poner Salida Analdgica I
|
Nimero Salida: |2 | ﬂ
> Digital @ o,
o EEE

< Analdgica Yalor: |15l1 |
Yalor: 0...255

1]4 Cancelar |

Inserte un nimero (1 0 2) o una variable en el cafpoero de Salida

Pro

Se puede seleccionar una orden de salida digital presiobDagithd y On
o Off.

EA Poner Variable a Entrada Analdgica Pro
Vea las descripciones de Poner Variable en la seccién anterior.

Programacion de Variables

Los niveles 3 y Pro de SCORBASE permiten el uso de variables en la
programacion. Las variables son utiles para crear bucles y subrutinas en
los programas. Permiten escribir 6rdenes que cambian cuando el estado
del robot o de su entorno cambian durante la ejecucion del programa.

Para utilizar variables deben definirlas con el comando Poner Variable.

Las variables pueden tener un maximo de 22 caracteres. Se recomienda,
sin embargo, que se utilicen nombres lo mas resumidos posibles. La
primera letra de la variable debe ser un caracter alfabético.

Al programar en SCORBASE se puede especificar una variable en lugar
de un valor numérico en muchos de los comandos de edicion, como se
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muestra en el ejemplo siguiente. Los caracteres X y Z son variables del
programa.

I!Z;,-E:}[ Sin Titulo )

o0 = LN Da L P =

:Ir a la Posicion X rapido ﬂ
:Ir ala Posicion X velocid. 2

:Ir linealmente a la Posicion X rapido

:Ir linealmente a la Posicion X velocid. 2
:Espere X [décimas de segundo]

: 5i Interruptor Limite X on salta a Etiqueta
:SiEntrada ® on salta a Etiqueta

: Desactiva entrada Interrupcion X

: Activa salida X

10: Poner eje ® a cero

11: Mordaza X[ mm ]

12: Poner Yariable X = 3

-

L 417
No se puede utilizar una variabpara especificar una Etiqueta o una
Subrutina.

Si, durante su ejecucion, el programa encuentra una variable cuyo valor no
esta definido o esta fuera de rango, aparecera un mensaje indicandolo.

El valor actual de una variable se mostrar& en la linea de estado inferior de
la pantalla seleccionando el comando Poner Variable en el que aparece la
variable y ejecutando una linea de programa. De esta manera se ejecutara
la linea y se mostrara el valor de expresion matematica, del temporizador
o del sensor de acuerdo con el formato del comando Poner Variable.

El comando Imprimir a Pantalla y Log se puede utilizar también para
imprimir el valor actual de la variable, colocando el nombre de la variable
entre comillas sencillas; por ejemplbRIABLE X="X', mostrara en pantalla
VARIABLE X=50 o el valor que sea.

Ejemplos de variables

Ir a Posicién A rapido

Cuando se ejecuta este comando, el robot es enviado a la posicion
variable A, cuyo valor esta determinado en el tiempo de ejecucion.

Activa Salida PP

Este comando activara la salida cuyo valor sea la variable PP (si PP=5
en ese momento, se activara la salida 5).

Programa de ejemplo 1
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1: Poner Variable CP = 1 ﬂ
2: Poner Yariable W = &0

3 A

4: Ir a la Posicion CP velocid. 5

h: Espere W [décimas de segundo]

6: Poner Yariable CP = CP+1

7. 8i CP<=h saltaa A

I

i o 4

Este programa mueve el robot consecutivamente de una posicion a la
siguiente, espera 5 segundos en cada posicion y continta hasta que alcanza
la posicion 5.

Programa de ejemplo 2

EA [ Sin Titulo ) _ (O] x|

L INICIO: -~
» Poner Yariable INP = 1
: POSICION_ENTRADA:

: 5i Entrada INP on llama sub. A

: Poner Variable INP = INP+1

:5i INP<=8 saltaa POSICION_ENTRADA
: Salta a INICIO

: Poner Subrutina A

:Ira la Posicion INP rapido

10: Retornar desde Subrutina

(1= BRI - R g I FL X ]

-

[ 2

Este programa comprueba secuencialmente todas las entradas delal ala 8
y envia el robot a las posiciones que corresponden con las entradas
activadas.
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7

Ejecucion de Programas

Las siguientes ventanas se utilizan en SCORBASE para activar y verificar
la ejecucién de programas.

« Ventana de Programa

« Entradas y salidas (E/S) digitales

e XYZ (Niveles 3y Pro)

« Archivo Log (Niveles 3y Pro)

- Pantalla Mensajes (Niveles 3 y Pro)
« E/S analdgicas (Pro)

« Codificadores (Pro)

Para activar las ventanas mas comunmente utilizadas, sele¢eiohe
Pantalla Ejecutar.

.mSEDHBASE para SCORBOT-ER 4pc Mivel 1 © Eshed Robotec

Archivo  Editar - Ejecutar  Opciones  er  Programas  Awuda

lu 2mrEs| P B EE T

1 Ir a la Posicion 1 rapido ﬂ
2:Ir a la Posicion 2 rapido

3: Abrir Pinza

4: Ir a la Posicion 3 rapido

5: Cerrar Pinza

A LDI
Entradas & Salidas Digitales
1 7 3 4 5 B 7 8

Salidas: | i | B | b i 5|
Mombr WELDING1

Entradas: | ) e o) ) [ | B
Fuerza: | | ] | ] ] i |
Nombr GRYFDR1
SR [|F| [ |50 || =8

| 6 | Insertar | OftlLine | Confrol On
Nivel 1
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Archivo - Editar  Ejecutar Opcionez - Ver  FProgramas — Ayuda

I HSI:I:IHB.»&SE para SCORBOT-ER 4pc Mivel 3 © Eshed Robotec

] e 5 o = 5 S [ s

2 CASBPROERAALEVELIADEMO3_1.5B3
L INICIO:

1:
2: S5i Entrada 1 on saltaa ON
3: Espere 10 [décimas de segundo]
4: Salta a INICIO
5: ON:
6: Llama Subrutina MOYERLO
¥: Poner Subrutina MOVERLO
8: Ir a la Posicion 1 rapido
9: Abrir Pinza
10: Ir a la Posicion 2 rapido
11: Cerrar Pinza
I
Entradas & S5ahdaz Digitales
1 2 3 4 L] (] 7 ]
Salidas: i e 4] 124 ] i 2 i
Mombr LAMPARA TIMBRE
Entradas: it | it i 124 2] | 2 |
Fuerza: | ] i 5] | £ ik 2]
Mombr INTERR1 | INTERR2 | INTERR3 | INTERR4

12 Insertar Off-Line Contral On

Nivel 3

Archivo  E

ditar  Ejecutar

FE SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec

Opciones  Yer  Programas — Ayuda

1
2
3
4
5:
(]
7
8

:Ir a la Posicion 6 velocid. 7
:Ir a la Posicidn 2 velocid. 5
:Ir linealmente a la Posicion 5 duracion 60 [1/10 seg.]
Cerrar Pinza
:Irlinealmente a la Posicion 6 velocid. 3
:Ir a la Posicitn 1 velocid. 5
:Ir linealmente a la Posicion 5 duracidn 60 [1/10 seq.]

o 1 = [ 1

Z CASBPROER4\PROVUSUA1.SEP
. Abrir Pinza

X [mm] 1 370 ?B
Y [mm]) G

Z [mm]

kel

Contador Encoder

20
Al
4 0

A
Entradaz & Sahdas Digitales

1 2 3 4 5 ] 7 ]
Salidas: i | | [] ] ] | [ =
Mombr LAMPARA | TIMBRE
Entradas: i £ [] = ] ] k| j]|
Fuerza: | & o] | | ik | | |
Mombr INTERR1 | INTERRZ2 | INTERR3 | INTERR4

9 Inserar Dff-Line Control On

Pro

El diferente disefo de la pantalla corresponde a los varios niveles.
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Ejecucion del Programa

Para iniciar la ejecucion del programa, coloque el cursor en la primera
linea del programa y haga uno de los puntos siguientes:

« Haga clic en uno de los iconos de ejecutar del menu de herramientas.
« Haga clic en una de las opciones del menu Ejecutar.
« Pulse una de las teclas de funcion.

La tecla Run de la botonera no se puede utilizar para iniciar programas
de SCORBASE.

Inicie siempre la ejecucion de un programa por la primera linea si usted
ha cambiado algun dato (posicion, linea de programa, etc.) o si no esta
seguro de su ejecucion.

Si va a ejecutar un programa que contiene un comando “Si Entrada...” o
un “Si Interrupcion...” y usted ha forzado (simulado) el estado de alguna
salida por medio de la ventana de Entradas & Salidas, aparecera una
pantalla de aviso.

MENSAJE SCORBASE

@ Entrada[z] 1 Ent. Force state,

£ E|ecutar programa continuamente?

] m |

Si va a ejecutar un programa cuyas posiciones asociadas no han sido
descargadas al controlador se mostrara un mensaje de aviso.

[F6] Ejecutar una Linea Niveles 1, 3y Pro

=

Ejecuta la linea seleccionada del programa.

[F7] Ejecutar el Programa Niveles 1, 3y Pro

=

Ejecuta el programa una vez, desde la linea activa. La ejecucion finaliza
cuando termina el programa.

[F8] Ejecutar Continuamente Niveles 1, 3y Pro

[i=

Ejecuta el programa continuamente. Cuando el programa finaliza, retorna
a la primera linea y vuelve a ser ejecutado, y continda hasta que se pulse
Stop o Pausa.
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Detener la Ejecucion del Programa
Para detener inmediatamente la ejecucion del programa haga uno de los
puntos siguientes:
« haga clic en el icono dgtop.
« Seleccione Ejecutar | Stop.
e Pulse F9
« Pulse el botén de Emergencia del controlador.
« Pulse el botorbort de la botonera de ensefianza.

[F9] Stop Niveles 1, 3y Pro

@ Suspende inmediatamente la ejecucion del programa y el movimiento de
todos los ejes.

Verifigue que SCORBASE es la ventana actualmente activa antes de
presionar F9.

[F10] Pausa Niveles 3y Pro

M| Detiene la ejecucién del programa pero termina de ejecutar el comando
gue en ese momento se estaba realizando.
Pausa y Stop son métodos de software para detener el programa. En una

situacion real de emergencia, se debe utilizar el botbn de EMERGENCIA
del controlador, o el ABORT de la botonera de ensefianza.

Cuadro de Dialogo de Entradas & Salidas

SCORBASE puede monitorizar las 16 entradas y 16 salidas que posee el
controlador.

El cuadro de dialogo de Entradas/Salidas muestra el estado de las entradas
y salidas del controlador. La ventana es accesible en los modos on-line,
off-line y simulacion.

Se pueden asignar nombres a cada una de las E/S selecciOpaiattes
| Nombre Entradas & Salidasen modo off-line. Vea capitulo 9 para mas
detalles.

El cuadro de dialogo de E/S también se puede utilizar para cambiar el
estado de las E/S del controlador.

« Cuando el controlador recibe una sefial de entrada de un elemento
exterior, o el usuario la simula, aparece una marca en la
correspondiente entrada. Cuando se desactiva la entrada, la sefal
desaparece.
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La manipulacion de entradas permite chequear el programa simulando
el estado de las sefiales de entrada que nos interesen.

« Cuando el usuario activa una salida, o la activa el controlador al
ejecutar un comando de activacion, aparece una marca en la
correspondiente casilla, que desaparece cuando la salida se desactiva.

La manipulacion de sefales de salida permite enviar y testear sefiales a
artefactos externos sin tener que escribir y ejecutar una orden de
programa.

Senales Digitales de Entrada

Para simular la recepcion de una sefial de entrada (p. e. entrada 1) haga lo
siguiente:

Niveles 1, 3y Pro

« Haga clic en la casilla Obligar de la Entrada 1. Aparecera una marca.
Esto nos permitird simular la recepcion de una sefial de entrada.

« Haga clic en la casilla de la Entrada 1. Aparecera una marca. Esto
simula que la entrada 1 del controlador esta activada.

« Haga clic en la casilla de la entrada. La marca desaparecerd. La
entrada esta ahora desactivada.

]|

Mombr

MICROIN1

Entradas & Sahdas Digitales

1 2 3 4 L b i 8
Salidas: o o o o [ _ [ [
Mombr LAMPARA | TIMBRE
Entradas: v _ _ _ _ _ [ [
Obligar: v _ - | _ | [ =

MICROINZ

MICROIN3| MICROIN4

El DEL del controlador no se iluminara cuando se activen las entradas
desde SCORBASE.

Sefales Digitales de Salida

Para enviar una sefial de salida, haga clic en la casilla correspondiente.
Aparecera una marca. La salida correspondiente esta ahora activada.

Niveles 1, 3y Pro

Entradas & Salidaz Digitales I
1 2 3 4 L] ] i ]
Salidas: v/ [ [ _ [ _ _ _
Nombr
Entradas: [ [ [ _ [ _ | _
Fuerza: _ [ [ [ [ _ _ |
Nombr
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Cuadro de Dialogo de Entradas y Salidas Analogicas

Ademas de las entradas y salidas digitales, SCORBASE pro puede
monitorizar y controlar 4 entradas analégicas y 2 salidas analégicas.

El cuadro de dialogo muestra el estado de las entradas y salidas
analdgicas. El estado se muestra tanto en modo on-line como off-line. Sin
embargo, sélo se pueden manejar en modo on-line.

Entradas & Salidas Analogicas E3 I
it Entradas Salidas

1 Yalor: 0 0
Hombi

2 |Valor: 0 0 |
Nomin

3 Yalor: 1]
Hombi

4 | Valor: 0
Nombi

‘ Rango: 0...255

oK I Cemar

Sefiales Analdgicas de Entrada Pro

Cuando el controlador recibe una sefal analogica de entrada desde un

elemento externo, el valor de la sefial se reflejara en el cdatpo
Entrada.

Senales Analdgicas de Salida Pro

Para ajustar el valor de una salida analdgica introduzca el valor en el
campoValor Salida. El controlador debe estar en modo on-line

Ventana XYZ
Coordenadas XYZ Niveles 3y Pro
La ventana XYZ, muestra los valores de las coordenadas Cartesianas de la
posicion del PCH del robot.
X [mm) 169.04 I 6354 |
Y(mm) 000 G 0.00 |
Z [mm] 50433
Los valores cambian cuando los ejes (XYZ) se mueven mas de 1mm, o el
giro o la elevacion cambian mas de 1°.
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Ventana de Codificadores

Contador de Codificador Pro

La ventana de codificador muestra los pasos de los codificadores de todos
los ejes del robot y de los periféricos. El valor cambia cuando el
codificador se mueve mas de 10 pasos.

1: 0 5 0
2 0 6: 0
3 0 i 0
4 0 8 0

Los valores son devueltos a cero cuando se va a Inicio

Archivo Log

El Log de SCORBASE Niveles 3y Pro

El archivo Log de SCORBASE almacena los mensajes de error, el
comienzo de cada ciclo durante la ejecucion del programa y los comandos
Imprimir a Log cuando son ejecutados.

Para ver el archivo Log, selecciovier | Archivo Log.

v Aurchivo Log E
12702799 14:26:11:65. **= Comienzo de programa: C:AROBCELLA\PROMER4CELL3. SBP === o

= 12702799 14:26:44:22. Enor: [910) Tipe de eje no valido

=*12/02/99 14:27:04:82. Error: [(910) Tipo de eje no valido

= 12702799 14:27:28:00. Error: [907) Posicion no esta en el espacio de trabajo - ejes. Axis 1

*12/02/99 14:27:28:33. Eror: [907] Posicidn no esta en el espacio de trabajo - ejes. Axis 1

= 12702799 14:27:48:10. Error: [201]) Error de posicion durante el movimiento, es demasiado importante o h
=*12/02/99 14:28:08:26. Error: [907] Posicidn no esta en el espacio de trabajo - ejes. Axis 3

= 12702799 14:28:08:86. Error: [201]) Error de posicion durante el movimiento, es demasiado importante o h l

El archivo Log se inicializa (es llevado a cero) cuando SCORBASE se
carga.

Pantalla de Mensajes

El Log de Programa Niveles 3y Pro

Cuando un programa que contiene un comando Imprimir en Pantalla
comienza su ejecucion, la ventana de mensajes es activada. Este cuadro
aparece también cuando se ejecuta la orden (por medio de Ejecutar una
Linea).
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\ Mensaje pantalla

12707799 15:39:10:53. =** Comienzo de programa: ==
12/07/99 15:39:10:69. Buena onda con los robots.
12707799 15:39:10:97. Casi se termind la clase...

Luego de ser activada, la pantalla aparecera al comienzo de cada ciclo e
imprimird las lineas de comando mientras el programa sea ejecutado.

La ventana se borra cada vez que es cerrada.

Seleccione/er | Pantalla Mensajespara ver la ventana por sobre todas
las otras ventanas y cuadros de dialogo.
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Administracion de Archivos

Los programas y las posiciones de SCORBASE se guardan en archivos
diferentes que pueden cargarse separada 0 conjuntamente.

Por defecto, los archivos de posiciones y programas se guardan de forma
combinada y tienen el mismo nombre pero con extensiones diferentes:

« Los archivos de programas tiene la extension SB1, SB3, SBP.
« Los archivos de posiciones tiene la extension PNT.

Por defecto los archivos se guardan en los subdirectorios Levell, Level3 o
Pro, de acuerdo con el nivel de SCORBASE que se escriban y guarden.

Los programas escritos en niveles inferiores son compatibles en niveles
superiores (pero no al contrario).

Si se carga un programa de un nivel superior (de Nivel 3 a Nivel 1, por
ejemplo) ello causaré al programa presentar una linea diciemthoNDO

NO DISPONIBLEcuando encuentre, y no reconozca, una orden del nivel mas
alto.

Opciones de Archivo

Para definir como se guardaran los archivos, selec@puo®mnes |
Archivo.

Se abre una ventana en la que se puede seleccionar si los archivos se
guardaran juntos o separados y cuales se van a guardar.

Opciones Archivo I

“ Guardar Ambos
 Guardar Progra
» Guardar Posicic

“# Cargar Ambos
> Cargar Program
» Cargar Posicior
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« Guardar/Cargar Programa: solo se guardaran o cargaran las lineas
de programa.

« Guardar/Cargar Posiciones s6lo se guardaran o cargaran las
posiciones.

« Guardar/Cargar Ambos: se guardara o cargaran ambos archivos.
Esta es la seleccion predefinida (o sea, por defecto).

Administracion de Archivos

Los archivos de SCORBASE se administran con el método usual de
Windows y se puede acceder por iconos o por el menu Archivo.

La opcion seleccionada afectara las preguntas sobre como cargar y guardar

programas y archivos de posiciones. Refiérase a la informacion al final de
esta seccion.

Hasta cinco programas se pueden abrir y editar al mismo tiempo. Sin
embargo, es recomendable cerrar el archivo actual(incluyendo Sin Titulo)
para abrir otro (sea este nuevo o0 ya existente).

o | Nuevo | Abre un archivo nuevo sin titulo.
BA [ Sin T itulo ) M= E3
Il A
e Abrir | Abre un cuadro de diélogo para seleccionar un
=

archivo existente que contiene un programa o una
lista de posiciones, segun la seleccion de archivo.

Cargar programas y posiciones I
Mombre de archivo: LCarpetas:
[=.sbpl c:\sbproerd\pro

Cancelar |
erdcelll_sbp N et -
erdcell2_sbp — b 4
erdcelld_sbp %s proer Red...
erdcelld_sbp pro
erdcell5_sbp
erdweld1_sbp —
eshed. sbp -
inteltek. sby x
Mostrar archivos de tipo: Unidades:
|Nivel PRO (-5BP) | |2 e disk_c i

Los archivos se hallan en los subdirectorios Levell,
Level3 o Pro, segun el nivel en el que fueron

Manual de Usuario 72

SCORBASE para Windows
9912

Para SCORBOT-ER 4pc



escritos y guardados.

Cuando se selecciona un archivo de programa, este
aparece en la ventana de programas.

| Guardar (F2) | Guarda en disco el programa que esta activo en ese
momento. Si no tiene titulo, se abre una ventana
para que se le dé un nombre al archivo.

Los archivos se guardan en los subdirectorios
Levell, Level3 o Pro, segun el nivel de
SCORBASE activo al ser guardados.

| Guardar Como... | Abre un cuadro de diadlogo para guardar el
programa activo y/o las posiciones bajo un nuevo
nombre. El titulo del cuadro de didlogo cambia
segun la selecciéon de opciones de archivo.

| Imprimir | Imprime el programa activo.

| Salir | Salir de SCORBASE. Si se han cambiado datos o
posiciones y no se han guardado los archivos
aparecera un mensaje indicandolo.

Nombres de programas vacios no apareceran en la lista de archivos de
programas Si guardo posiciones pero no anotd ninguna linea de

programa, y luego guardé a ambos, el archivo del programa (por ejemplo,
PROG.SB3) no aparecera en la lista de archivos de programas, a pesar de
gue su archivo asociado de posiciones PROG.PNT, serd visible en la lista.

Por lo tanto, se recomienda escribir por lo menos una linea de programa
(por ejemplo, Comentario: XXX), para asegurar que el archivo de
programa aparecera en la lista cuando lo quiera cargar.

Todas las posiciones que estan actualmente grabadas en SCORBASE
guedaran en la memoria cuando haga cualquiera de lo siguiente:

« Seleccione Archivo | Nuevo.

« Seleccione Opciones | Archivo | Cargar Programa y Archivo | Abrir |
nombredeprograma.SBP

Todas las posiciones grabadas en la memoria de SCORBASE seran
borradas cuando haga cualquiera de lo siguiente:

« Seleccione Opciones | Archivo | Cargar Posiciones y Archivo | Abrir |
nombredeprograma.PNP

« Seleccione Opciones | Archivo | Cargar Ambos y Archivo | Abrir |
nombredeprograma.SBP

Todas las posiciones actualmente cargadas en SCORBASE seran
guardadas en el archivo de posiciones asociado al programa activo cuando
este sea guardado (con la opcion Guardar Ambos seleccionada).
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Para evitar confusion sobre cuales posiciones y/o programas estan siendo
guardados o cargados, se recomienda lo siguiente:

Mantenga la opcion por defedBargar Ambos y Guardar Ambos
en el cuadro de diadlogo @pciones | Archiva

Mantenga abierto el cuadro de dialdgsta de PosicionesEl listado
sera actualizado cada vez que sean cargadas nuevas o diferentes
posiciones.

Cierre la ventana del programa presente (incluso Sin Titulo) antes de
abrir otro (nuevo o existente) archivo de programa.
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9

Definiciones del sistema

Opciones de Pantalla Gréafica

Ventanas del Programa

SCORBASE carga cada robot en una ventana de archivo de programa
separada y contenida dentro de una ventana de programa mas grande. Esto
le permite editar programas mientras mantiene otros menus de

SCORBASE activos y accesibles.

Sin embargo, se recomienda cerrar la ventana actual de programa (incluso
Sin Titulo) antes de abrir otro archivo de programa (nuevo o existente).

El menu Programas define como presentar los marcos que contienen
archivos de programas individuales dentro de la ventana del programa.
Las opciones del menua son asequibles sélo cuando hay por lo menos un
programa cargado.

| Cascada | El comando usual de Windows para presentar las
ventanas de forma que todas las barras de titulo
sean visibles.

| Mosaico | El comando usual de Windows para presentar las
ventanas yuxtapuestas una a la otra.

|Arreg|ar Iconos | El comando usual de Windows para realinear los
iconos de programas que fueron minimizados.

| Cerrar todo | Cerrar todos los archivos y ventanas.

| Lista de Archivos | Presenta una lista de los archivos que estan abiertos.

El efecto de las 6rdenes Cascada o Mosaico quedan en efecto hasta ser
intercambiado.

Un clic con el boton derecho del ratén en la barra del titulo de muchas
ventanas o cuadros de dialogo de SCORBASE abre un menu rapido que
incluye la opciérSiempre Arriba. Use esta opcidn para asegurar que
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dicho cuadro de dialogo queda a la vista y accesible cuando se agregan
otras ventanas.

Ventanas de Usuario

SCORBASE permite definir y mostrar composiciones de pantallas
personalizadas a los monitores y los gustos de cada usuario.

Una vez que usted ha compuesto a su conveniencia la pantalla general de
SCORBASE, se puede guardar esta composicion, selecciOpadimes |
Guardar Pantalla de Usuario

Se abrira una ventana en la que se podra guardar como un archivo *.USR.

Se puede cargar un archivo grabado, selecciom@apdmnes | Cargar
Pantalla Usuarioy eligiendo el archivo *.USR deseado.

Siempre que se selecciovier | Pantalla Usuarig se mostrara la
composicion de pantallas cargadas.

Numeros de Linea

SCORBASE permite ver u ocultar los numeros de las lineas del programa.
Selecciongpciones | Namero Linea

Por defecto, las lineas del programa estan presentes.

Nombre de Entradas y Salidas

SCORBASE permite definir texto o nombres a las entradas y salidas para
asociarlas con la célula real.

Para definir nombres, seleccio@eciones | Nombres Entradas &
Salidas

Esto abre la ventana para la introduccion de texto.

Hombre Entradas & Salidas I
[
1 2 3 4 5 [ 7 ]

Mombre |
Galidas [LAMPARA |TIMBRE

Digitales |

Nombre [
Entradas MCROINT1 |MCROINT2 MCROINT3 MCROINT4

Digitales
1].4 Cancelar |

Niveles 1y 3

En SCORBASEpro los nombres pueden ser adjudicados a las E/S
analdgicas.
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Para insertar texto, lleve el cursor hasta la casilla deseada e introduzca el

texto. Un nombre puede tener hasta 9 caracteres.

Haga clic en OK para guardar los nombres introducidos.

Mombre Entradas & Salidas E I
|
1 2 3 4 5 G 7 8

Nombre |
Salidas [LAMPARA | TIMBRE

Digitales |

Nombre
Entradas
Digitales

Nombre
Entrada
Analdgic.

Nombre
5alida 1].4 Cancelar

INTERR1 |INTERR2 |INTERR3 |[INTERR4 ||

Analdgic.

Pro

Cuando cierra el cuadro de dialagombres Entradas y Salidaslos

nombres son guardados automaticamente. Seran cargados cada vez que
cualquier nivel de SCORBASE sea cargado. Los nombres no estan
asignados a ningun programa o nivel especificos de SCORBASE.

Si cierra el cuadro de dialogo sin hacer clic en OK, el texto que escribio
no sera guardado.

Modos de Operacion

On-Line

SCORBASE puede ser accionado en modo on-line, en modo off-line o0 en
modo simulacién. Los modos off-line y simulacién sélo estan permitidos
si SCORBASE esta conectado al controlador.

Para seleccionar el modo de operacién, haga lo siguiente:
« Seleccione Opciones | On-line.

« Seleccione Opciones | Off-line.

« Seleccione Opciones | Simulacion.

Cuando SCORBASE esta operando en modo on-line, existe comunicacion
con el controlador. El robot, los periféricos y las E/S ejecutan todos los
comandos.

Por defecto, SCORBASE trabajara en este modo. Sin embargo, si el
controlador del robot no estad encendido o no esta conectado al puerto
serial correspondiente cuando SCORBASE es activado, el software
automaticamente pasara al modo off-line.
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Off-Line

Simulacioén

Cuando se cambia a modo on-line luego de trabajar con el software en
modos off-line o simulacién, el mensaje de la linea de estado indicara que
el robot no fue a Inicio.

Si tiene dificultades cambiando entre los modos on-line y off-line, haga lo
siguiente:

« Presione el boton de EMERGENCIA del controlador.
« Espere 10 segundos.

e Libere el boton de EMERGENCIA.

» Pruebe nuevamente cambiar entre los modos.

Cuando opera en modo off-line, SCORBASE no estd en comunicacion
con el controlador, incluso si este esta conectado y encendido. Los
comandos de movimientos de ejes no son ejecutados y las entradas y
salidas del controlador no estan conectadas.

A pesar de que las E/S no estan activadas durante operacion off-line, el
cuadro de dialogo Entradas y Salidas Digitales presentara el estado de las
E/S que resulta de la ejecucion de las 6rdenes del programa o de la
manipulacion por parte del usuario del cuadro de dialogo pertinente.

La operacion en off-line es util para la depuracion de programas.

Cuando opera en modo simulacion, SCORBASE no se comunica con el
controlador pero simula su operacion. El software pausa por el tiempo real
gue tomaria ejecutar cada orden (por ejemplo Esperar, Ir a Posicidn). Las
E/S del controlador no estan activadas; las E/S son leidas en los cuadros
de didlogo pertinentes (donde pueden ser manipuladas para simular
cambio en su estado).

La ejecucion de programas simulados requiere posiciones grabadas
validas.

La simulacion es util para controlar y depurar programas. Fue disefiada
para ser usada con el software opcional de Simulacion de Célula.

Parametros del Sistema del Robot

SCORBASEpro permite la manipulacion de los parametros del sistema
robético cuando el software esta operando en modo on-line u off-line
(pero no en modo de simulacion).

Para ver o cambiar los parametros del sistema, selecmogmes |
Definicion.
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Configuracion I

i Perféricos

LControl

Bohat

Movimientos

Todo por defecto

Cerrar

Pro

Esto abre el menu Configuracién, que contiene una lista de las opciones
relacionadas a parametros del robot y de sus periféricos.

(En SCORBASE Niveles 1y 3, la seleccion de Definicion abre el cuadro
de didlogo de Definiciones de Periféricos, vea mas adelante).

Las opciones de configuracion son designadas para el administrador del
sistema y usuarios de SCORBASE experimentados solamente.

No trate de cambiar los datos en dichos cuadros de dialogo si no ha sido
autorizado a ello.

Seleccionélodo por defectopara devolver los valores de los parametros
del sistema a las definiciones del fabricante.

La mayoria de los cuadros de didlogo de parametros posee esta serie de
botones:

|Ap|icar | Aplica los parametros que definié en el cuadro de
didlogo a la sesion presente de SCORBASE.

|Cerrar | Cierra el cuadro de dialogo. Si lo hace sin presionar
Aplicar, los parametros que definié no tendran
efecto.

| Por defecto | Devuelve los parametros del cuadro de dialogo a las
definiciones del fabricante.

|Ayuda | (No estéa disponible por el momento).

|Abrir | Carga los parametros de un archivo guardado.

| Guardar | Guarda los parametros definidos en el cuadro de

didlogo en un archivo. Luego de ser guardados,
dichos parametros seran cargados cada vez que
SCORBASE sea activado. Seleccione Por Defecto
para volver a los parametros originales.

Guardar como Guarda los parametros definidos en el cuadro de
dialogo en un archivo con un nuevo nombre. Luego
de ser guardados, dichos parametros seran cargados
cada vez que SCORBASE sea activado. Seleccione

Manual de Usuario
9912

79 SCORBASE para Windows
Para SCORBOT-ER 4pc



Por Defecto para volver a los parametros originales.

Configuracion de Periféricos

SCORBASE le permite definir los elementos periféricos que estan
conectados a los ejes 7 y 8 del controlador.

No cambie la configuracion de los periféricos si no ha sido autorizado a
hacerlo.

Para definir los elementos, selecci@gciones | Definicion Se abrira un
cuadro de dialogo.

Haga clic en la flecha para abrir la lista de opciones accesibles.
Luego, haga clic en el elemento deseado.

Configuracion periféricos I

Eie 7 | Desconectado j|

Eje 8 Desconectado ﬂ
Base Movil 1.8m. a comea S

Meza Lineal 0.3m
Mesza Giratoria, 12%
Mesa Giratona, 24Y
Mesa XY Eje X
Mesa XY Eje ¥ et

Por dele|

Cinta transportadora de velocidad controlada

Las cintas transportadoras de 12V o de 24V pueden ser utilizadas como
cintas de velocidad controlada. Para operar la transportadora con control
de velocidad, debe conectarla y definirla caje8

Para definir y usar una transportadora de velocidad controlada, seleccione
la opciontransportadora de velocidad controlada que aparece al final

de la lista de elementos para el eje n° 8 en el cuadro de dialogo de
Configuracion de periféricos.

Cuando opere una transportadora de velocidad controlada por medio de
las 6rdenedniciar | Detener Transportadorano guarde posiciones o use
el comando Redefinir Eje (a cero) para la transportadora en el mismo
programa.

Parametros de Control

Un clic enControl abre el cuadro de dialogo Parametros de Control, que
presenta y permite alterar los parametros de control de cada eje.

No intente manipular la informacion de este cuadro de dialogo si no ha
sido autorizado a hacerlo.
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Parametros de Control E3 I

Archi C:ASBPROERAAPARAER 4pcl . pic

Ejes

Yalor Proporcional 10000 Valor Integral
Valor Diferencial Aceleracion de 250

Offset: D
Ir a Inicio:
Velocidad [%L Offset [enc] o ]

Tipo de Inicio: | Limite externo switch Inicio j|

Estado ¥ Normalmente abierto ¢ Mormalmente cernado

Aplicar Cerrar |Enr delectnl Abrir Guardar Guardar Como |
Pro

Parametros del Robot

Un clic enRobot abre un cuadro de didlogo que presenta y permite
cambiar el orden en el que los ejes son llevados a Inicio.

No intente manipular la informacion de este cuadro de dialogo sino ha
sido autorizado a hacerlo.

La pinza (eje 6) no puede ser la primera a ir a Inicio, incluso si se la ha
definido asi en el cuadro de dialogo; ira a Inicio sélo después de que otro
eje lo haya hecho.

Parametros Robot E3 I

Archi C:\SBPROER4\PAR‘rob_4pc_par

Robot ER4pc
Secuencia Inicio:
Baze Hombro Codo Elevacior Giro Pinza

Primera * i . .

Segundo i [y - “

Tercero ' i . o

Cuarto (o i i * .

Quinto o) i [ - “

Sexto (o ' i . .

Aplicar Cemar Por defectnl Abrir | Guardar Guardar Como ||
Pro
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Un clic enLimites abre otro cuadro de didlogo que presenta y permite
alterar las dimensiones de la envoltura de trabajo cartesiana (XYZ) del

robot.
Limite Robot |
Minimo Maximo
Base [-132 - 174] [Grados /] 174
Hombro [-127 - 31] [Grados /]
Codo  [-115 - 160) [Grados /] [-115 160
Elevacio [-135 - 115] [Grados /] |-139 115
Giro (-6000 - 6000) [Grados |-6000 | [GOOD
Pinza  (-5400 - 5400) [Encoder [-5400 |
R (50 - 939) [mm] 50 939
z (-108 - 939) [mm] -108 939
Aphcar Cemar | Por defecto |
Pro

Parametros de Movimiento

Un clic enMovimiento abre un cuadro de didlogo que presenta y permite
alterar los parametros de movimiento de los ejes.

No intente manipular la informacion de este cuadro de dialogo sino ha
sido autorizado a hacerlo.

e |
Archi C:\SBPROER4\PAR“mot_4pc_par
Porcentaje tiempo de aceleracion [%]
Porcentaje tiempo - cambio aceleracion [%]
Maxima velocidad lineal [mm/sec] 200
Maxima velocidad de giro
Aplicar | Cerrar |Eur defectnl Abrir | Guardar | Guardar Como ||

Pro

Trayectorias trapezoidales

El controlador del SCORBOT-ER 4pc utiliza un perfil de movimiento
parabdlico, el que causa a los motores acelerar lentamente hasta alcanzar
la velocidad maxima, y luego desacelerar de la misma manera.

Aplicaciones de trayecto controlado, tal como soldadura y pintura a
soplete, requieren generalmente un movimiento trapezoidal, en el que los
motores aceleran y desaceleran rdpidamente al principio y al fin del
trayecto, con velocidad constante durante el resto de la trayectoria.
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Para permitir trayectorias trapezoidales, utilice el cuadro de dialogo
Parametros de Movimiento. Reduzca los valores de Porcentaje de tiempo
de aceleracion y Porcentaje de tiempo de cambio de aceleracion.

Guarde los nuevos parametros en un archivo que podra ser cargado
cuando alguna aplicacion requiera trayectorias trapezoidales. Seleccione
Por Defecto para devolver los parametros de movimiento a sus valores
predefinidos.

Observe gue los valores de parametros de movimiento son aplicados
conjuntamente al robot y a los ejes periféricos.

Inicializaciéon del Software

El archivo SCBSPOR.INI, que inicializa el software SCORBASEpro,
posee varias opciones de conmutacion que le permiten cambiar la forma
en la que es activado el software.

Para cambiar los conmutadores en la linea de comando de SCBSPOR.INI,
haga lo siguiente:

1. En el grupo de programas de SCORBASE (carpeta), seleccione uno de
los iconos de SCORBASE (por ejemplo, SCORBASEpro).

% C:AWINDOWS\Meni Inicio\Programas\SCORBASE con SCOREOT-... =] E3

Archivo  Edicion Yer  Aguda

2 % B 3 W £

SCOREBASE  SCORBASE  feymujsiariasia Definir Desinstar Leeme
Mivel 1 Miwvel 3 PRO contralador PC SCORBASE  SCORBASE
ER-4pc ER-4pc
|‘| ohijetalz] zeleccionado(z) |331 bytes A

2. PresiondAlt] + [Enter].
= En Windows 3.1, se abre el cuadro de dialBgupiedades
Haga cambios en el campiea de Comando

= En Windows 95, se abre el cuadro de dialogBmrpiedades de
SCORBASE (PRO) Haga clic erAcceso Directg si no esta ya
seleccionado.

Inserte cambios en el campestina
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SCORB&SE PRO

Propiedades de SCORBASE PRD BE

General Acceso directo I Matware Versionl

Desting:

Tipo de desting: Aplicacion

Ubicacién: ROBCELL4

IE:\SBW_EH4\SEES4.EXE schzpro.ini

Iétodo
abreviado:

Ejecutar:

Imiciar en: IE:\SBW_EFM

IVentana niormal 'I

Buscar destino... | Cambiar icono... |

Aceptar I Cancelar | Aplicar |

Los siguientes conmutadores pueden ser incluidos en la linea de comando:

JONLIINE]

Carga SCORBASE en modo on-line, a menos q
no se haya establecido comunicacion con el
controlador. Por ejemplo: SCBS SCBSPRO.INI
/ONL

Si sale de SCORBASE mientras el software esté
operando en modo off-line, SCORBASE se carg
en modo off-line la préxima vez que sea activad

e

1
ara

H

Carga SCORBASE e inmediatamente ejecuta la|
rutina de ir a Inicio luego de ser cargado. Por
ejemplo: SCBA SCBSPRO.INI /H

/R=programa

Carga SCORBASE e inmediatamente ejecuta el
programa especificado, y luego cierra SCORBAJ

El conmutador puede ser usado para activar
SCORBASE desde otra aplicacién de Windows.
Por ejemplo: SCBS SCBSPRO.INI /R=ROB.SBH

/L=programa

Carga SCORBASE e inmediatamente abre el
archivo de SCORBASE especificado y su archiv,
conjunto de posiciones. Por ejemplo: SCBS
SCBSPRO.INI /L= ROB.SBP

[®]

Se puede usar mas de un conmutador. Por ejemplo:
SCBS SCBDPRO.INI /ONL /H /L=APPL1.SBP

Esto activara SCORBASEpro en modo on-line, llevara el robot a Inicio, y cargara en

programa APPL1.
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Licencia del Programa

Durante la instalacion del programa, un sistema de proteccion de copia es
instalado en el disco rigido. Sélo se permite una instalacion para cada
disco rigido.

Normalmente, la licencia del programa se instala y desinstala
automaticamente durante el proceso de instalacion y desinstalacion del
programa.

Aunque el usuario no deberia manipular directamente la licencia, se
provee una utilidad que permite solucionar problemas y recibir soporte
técnico.

Para ver el nimero de instalaciones que restan, se inserta el disco en la
unidad de diskette, y se ejecuta el archivo WINSDEI.EXE. Se abrira el
cuadro de dialogo siguiente:

Windows Software Copy Protection ¥1.16a @ Ezhed Robotec M= B2

Master Media Clone Media Eg:rﬂéam CELLSIMS j

[Floppy dizk]

Check I Install | Remove | Close |

« Haga clic erContar para ver cuantas instalaciones hay todavia en el
diskette.

Check Remaining Software Installations [.2

@ |nztallations Remaining: 10,

Luego de instalar el programa con un disco que tiene licencia sélo para
una instalacion, el marcador @entar indicara que queda todavia 1
instalacion.

Esta licencia extra no debe ser utilizada para una instalacion adicional.
La intencion es de copia de seguridad, en caso de dafios en el archivo o
en el disco rigido.

Si se desinstala el programa, una licencia de usuario es devuelta al
disco original del programa, y esto permite reinstalarlo en la misma
computadora, o instalarlo en otra.

« Si el programa no permite ser cargado y aparece un mensaje que indica
gue no detecta la licencia de la copia del programa instalada en el
disco rigido, utilicdnstalar para transferir una licencia del diskette de
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instalacion al disco rigido. (Asegurese de que el diskette no tiene
proteccion contra escritura).

« Sidesinstalo el programa, pero la licencia no fue devuelta al disco de
instalacion original, utilic&kemover para transferir la licencia del
disco rigido al disco de instalacién. (Asegurese de que el diskette no
tiene proteccion contra escritura).

Un directorio ocultoax nf zz contiene informacion sobre la licencia del
programa. No borre ni modifique dicho directorio.
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