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Motion Control and System Technology

Melhor parceiro da INDUSTRIE 4.0

Robé de Eixo Unico
Preciséo / Semicondutor /
Médico / FPD

« KK, SK

- KS, KA

- KU, KE, KC

Fuso de esferas recirculantes
Retifica /Laminado de preciséo

« Série Super S

- Série Super T

* Mini-rolete

« Ecoldgico e Econémico

Médulo de lubrificacéo E2

« Porca Rotativa (R1)

» Economia de Energia e Controle
Térmico (C1)

+ Série de Cargas Pesadas (RD)

+ Eixo Estriado

Equipamento Médico
Hospital / Centros de reabilitagéo /

Asilos

+ Sistema de Treinamento de Marcha
Robética

« Sistema de Higiene

* Suporte para Endoscopios Robéticos

Motor Servo e Drive CA
Semicondutores / maquina de embalagem
ISMT / Indstria alimenticia / LCD

- Drives-D1, D1-N, D2

» Motores-50W~2000W

Motor Linear

Transporte automatizado / aplicagéo AOI
1 Precisdo / Semicondutor

* Motor Linear com Nucleo de Ferro

* Motor Linear sem Nucleo

* Motor Turbo Linear LMT

« Servo Motor Planar

« Plataforma de Mancal de Ar

« Estagio X-Y

« Sistemas de Portico

SR

b

Rob6 Multi-Eixo

Pick-and-place (pega-e-coloca) / Montagem /
Matriz e embalagem / Semicondutor /
IndUstria Eletro-Optica /

Industria automotiva / IndUstria alimenticia
* Robo Articulado

* Robo Delta

+ Robd SCARA

* Robd Wafer

* Pinga Elétrica

« Pinga Elétrica Integrada

« Junta Rotativa

Conducéo Direta

Mesa Rotativa
Industria aeroespacial / Médica /
Automotiva

Ferramentas de maquinas / Indistria de

maquinas

- Série RAB
« Série RAS
« Série RCV
« Série RCH

Trilha Linear

Automagéo / Semicondutor / Médico

« Tipo de Esfera--HG, EG, WE, MG, CG
« Tipo Silencioso--QH, QE, QW, QR

« Outro--RG, E2, PG, SE, RC

Mancal
Ferramentas de maquinas / Robo

» Mancais de Rolamentos Cruzados

* Rolamentos de Fusos de Esferas
* Mancal Linear
« Unidade de Suporte

Suportes de Ferramentas

Acionados

Todos os tipos de torre

« Sistemas VDI

Série Radial, Série Axial, TA

« Sistemas BMT

DS, NM, GW, FO, MT, OM, MS

Motor de Torque
(Motor de Acionamento
Direto)

Inspecéo / Teste do equipamento /
Ferramentas de maquinas / Robd

+ Mesas Rotativas-TMS, TMY, TMN
* Série TMRW

« Série TMRI
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1. Descricdo do Layout da Pagina de Operacéao

[Alam [g 2018 12-05
+ = Reset 03

O layout da pagina de operacdo do sistema € da seguinte forma:

HIWIN. 1| ee 13 Barra de

Joint ,
v04.62 | Ready J2| 0.9 |14 Titulo

J1- h‘ﬁn

J1

0.600

Ir para a Posicédo de
Chamada

Menu de Funcgéo

L Finish23 8.600
Executar Posicao
Definida J2 Finish23 0.000 0.000
13 Finish23 8.600 6.660
J || i i LT3 II a-m a-m
| Exibicéo de
Pagina

irix l}"OS‘. lT.]ﬂ ll,l'.'-.

o=+ 0O

HIWIN.
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Ensino
B Coluna

)4- "" 14+‘

Funcao
Status
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1.1. Barra de Titulo

HIWIN . i oo i3] o0

Joint — ‘ 20

v04.62 | Ready 12| 0.0 |14] 0.0 +

Exibe o status atual do sistema e a versao do sistema. Clique no status do sistema para abrir a trava do
sistema.

Reset

83:44

2018 12-05 ||

N&o esta pronto:

Quando quaisquer coordenadas ndo forem confirmadas, 0 motor permanecera nesse status. O modo
automatico neste status ndo pode ser usado. O modo de ensino s6 pode operar as coordenadas da
articulag&o.

Pronto:

Quando as coordenadas de cada motor forem confirmadas, ele mostrara esse status para entrar no modo
automatico. Depois que as coordenadas estiverem corretas, 0 caminho do algoritmo seréa significativo.

Executando:

Pausa de execucgdo
automatica, parada de se¢éo:

No status de pausa quando o sistema é executado.
Ensino:
Operando manualmente

HIWIN. | . |i1] 66 i3] 6.0 2018 12-05 ||

] 20 : R
‘voa.62 | Ready | 12| 0.0 4| 8] = ‘ ‘ + eset 08:44

Esta area mostrara as coordenadas de acordo com o sistema de coordenadas selecionado (global, trabalho,
ferramenta e articulagdo).

HIWIN 1) 8.8 |13 4.8 Alarm 2018 12-85
— Joint - 28 ; - .
'¥04.62 | Ready 12] v |14 0.0 Varning 08:44
A porcentagem de velocidade quando o sistema é executado automaticamente.
HIWIN 1) 8.8 |13 4.8 Alarm 2018 12-85
—] Joint 28 set
'¥04.62 | Ready A DE e ‘ + [reve ’ 08:44

Sugestdo o sistema mostra o alarme ou o0 aviso. Vocé clica no alarme ou no aviso para mostrar o contetdo atual.

HIWIN .. 1] oo i3] 0.0

Alam § 2018 12-65
Joint 20 + - Reset
'¥04.62 | Ready 12| o0 1a] 60 | = ‘ Yarning 08:44
Reinicializa o sistema (limpa o status atual de alarme ou aviso e para qualquer acéo).




HIWIN.
CO7UE201-1812

HIWIN 1| o [13] 6.0 _
TWI Toint | e | 4 [EEEG 2018 12-65
'¥04.62 | Ready 12| a0 [14] 0.0 Yarning 08:44

Exibe a hora atual e clique nela para entrar na pagina de configuragdo (data, blogueio de tela e saida de parada de
emergéncia).

Pagina de Configuracgao

HIWIN o P1| e.e |I3] 6.8 Alamn | 2818 12-85
Joint - g + : - Reset
¥o4.62 H Ready J2| 8.0 |I14)] 6.8 'l'l'arnlng
date Screen Lock EMD output off

=

year | d
nonth e [ F] o 01 o = 00 13
day NewPassword | * o 02 o 06 ag 14

hour | confirm | ]
. 03 07 015
ninute I ’i start password o o a

Setting change o 04 o 08

== B = ~] Q|®

Func. S5tate

Inc |8.81nm - 1mm Tnm Auto | Teach

Ha- Safe Iner- |Proc Proc NC
trix Pos tia List Teach | VYiew

1. Data: Defina a hora do sistema.
2. Bloqueio de tela: Altere a senha do bloqueio de tela.

Depois que o indicador de blogueio automatico acender, o bloqueio de tela sera iniciado
automaticamente ao inicializar.

3. Saida de parada de emergéncia: Saida de fechamento automatico ao definir a parada de emergéncia.

Depois que o indicador do pino de saida acender, o status do pino sera desativado quando acionado na parada
de emergéncia.

10



Tela de Bloqueio de Tela

HIWIN. Joing PLL 20 [13] 0.0 2 “Alarn
olnt - esel
¥04.62 Ready J2| 6.0 |J4]| @.4 - \'J'arning
m Screen Unlock Password! (R48836)
date
year | a
month 8
N
day | ] 8 9 C
hour | 8
ninute | 8 5 6 +f-
Setting 2 3
Cancel %)
@ ? - 2
Inc ]9.81nm | 9. Inn 1nm Auto | Teach
Ma- Safe Iner- | Proc Proc NC
trix tia List Teach |V¥iew

HIWIN.

CO07UE201-1812

2818 12-85
88:53

Func. State

Clique no status (no quadro vermelho) para mostrar o quadro de bloqueio de tela. A senha padrdo é 123456.

11
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1.2. Menu de Funcao

i@ i@ - [ @
6.81nn | 8. Inn 1o Auto | Teach

Safe Iner- |Proc Proc NC
Pos tia List Teach |V¥Yiew

NC
Edit

@
Teach
NC
i Yiew |Edit
E possivel selecionar os mowmentos continuos ou incrementais (dlstanC|a e velocidade) no modo de ensino.
@ @ o

Inc [6.81nn | 6. Inn

Ha- Safe Iner- |Proc
trix Pos tia List
N

Seleciona os modos.

Teach ?lew

[] [] - (9] ]
Inc |6.81nm | 6. lnm Irm Auto | Teach

Ma- Safe Iner- |Proc Proc NC NC
trix Pos tia List Teach |VYiew Edit

Exibe o status atual de ES.

1.3. Coluna de Ensino

Move manualmente no modo de ensino (apresenta a figura diferente de acordo com o

sistema de coordenadas selecionado, onde o global/trabalho/ferramenta e o conjunto exibem em cinza e preto.)

12
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1.4. Status da Funcao

Func. State

Exibe o status da funcdo atualmente iniciado ou definido.

‘urrent Bnable

Inertia @
York Coor @
Linit joint () world @
Tool detalt (1@ 2@ @
CrossSpace 0@ PP PP
EHO output off 1P PP P DD PD: P
B@u@s@

Func. State

e [@ [ [ =
Inc |9.81nm | 6. Inn Inn Auto | Teach

Ma- Safe Iner- |Proc Proc NC
trix Pos tia List Teach | ¥iew

Inércia; Exibe inércia atual. Se a inércia atual nao estiver definida como 0, o indicador acendera.

Sistema de Coordenadas de Trabalho: Exibe a origem das coordenadas no Sistema de Coordenadas de Trabalho. Se a
origem da coordenada de trabalho ndo estiver definida como 0, o indicador acendera.

Limite: Exibe o limite atual de conjunto/global. Se o valor ndo for definido como 0, o indicador acendera
Ferramenta: Exibe o nimero da ferramenta do Sistema de Coordenadas da Ferramenta.
Area de Interferéncia: Exibe o nimero da Area de Interferéncia ativada

Saida de Parada de Emergéncia: Exibe o nimero de saidas de parada de emergéncia atualmente
definidas.
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2. Operacéo de Ensino

A Coluna de Ensino, no canto direito da tela, pode ser usada para operar cada tipo de operacdo do robd. Antes de
opera-lo, vocé precisa alternar para o modo “Ensino” e iniciar o procedimento. Note que o status do sistema deve
estar pronto, e o botdo de seguranca ao lado do Pendente de Ensino é necessario para manter sob o ensino.

Fﬁﬁﬁ

Finish23 0.868 0.8608
Execute Set Position 12 Finish?3 0.000 0.000
I3 Finish23 B.008 B.808

J4 Finish23 8.088 8.008

Goto Cali Position

) @ 2 [
Inc |9.81nn | 8. 1nm 1nm Auto | Teach
L Pos C Re- Ma- Safe Iner- | Proc Proc KC
ayer Info 00T 1 cord trix Pos tia List Teach | Yiew
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2.1. Continuar/Incrementar

? [ ) 2
8. lnn Inm Cont xl x10 x100

Pressione o botdo Continuar/Incrementar para mudar a abordagem de movimento.
Em "Continuar", pressione o botdo de movimento, e 0 movimento continuara a se mover de acordo com a fungéo

@
Inc |9.81mn

selecionada até que o botdo seja ativado. A velocidade de movimento pode ser determinada pela selecdo de trés (3)
velocidades diferentes por baixo. Em "Incrementar", pressione o botdo de movimento e ele movera o rob6 por uma

distancia fixa, e 0 comprimento da distancia sera determinado por trés (3) diferentes selecdes de distancia abaixo.

O uso comum é: Quando a distancia for suficiente para o ponto alvo, use 0 modo “Continuar” para aproximar-se
do ponto alvo mais rapidamente. Ao aproximar-se da posi¢édo de destino, mude para o modo “Incrementar” para se

ajustar para alcangar o ponto de destino com preciséo.
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2.2. Sistema de Coordenadas de Base de Movimento

De acordo com o sistema de coordenadas diferente selecionado, a direcdo de movimento sera transformada a partir

desse sistema de coordenadas.

Sistema de Coordenadas Global:
A origem do sistema de coordenadas é baseada no inicio mecanica e na direcdo, e as direcbes XYZ na

coordenada vertical como a expressao coordenada. O significado da coordenada global é o ponto final da ferramenta
em relacdo a distancia (X, Y, Z) e direcdo (C) do inicio mecanico.

Sistema de Coordenadas de Trabalho:

Todas as acOes sdo decididas de acordo com a posi¢cdo em que uma peca de trabalho é colocada. Quando muitos
robds na linha de producdo sdo obrigados a realizar 0 mesmo trabalho, os mesmos procedimentos devem ser
executados por cada robd. No entanto, como a posi¢do relativa entre a maquina e a pega de trabalho é dificilmente
consistente durante a instalacdo, o sistema de coordenadas é necessario para definir e usar para descrever a posi¢do
para colocar a peca e 0 angulo de rotacgéo.

Sistema de Coordenadas de Ferramenta:

No decurso dos procedimentos, as vezes 0 movimento é feito de acordo com a dire¢do da fixacdo no final do
robd. Por exemplo, as acOes para carregar e trocar o material na fabrica exigem a direcdo do dispositivo no final
do robd, que se estica diretamente para pegar e carregar a peca de trabalho. Quando a postura atual é usada para a

referéncia, o sistema de coordenadas da ferramenta pode ser definido.

Sistema de Coordenadas da Junta:

A coordenada da junta é baseada no angulo da junta como base do movimento, independente das dimensdes
mecanicas. Porque o movimento articular ndo sofrera do ponto singular ao calcular, é usado frequentemente ao

atravessar o ponto da simulacéo. A atencdo especial deve ser dada a colisdo quando ela é usada.
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2.3. Botao de Movimento

De acordo com o modo de movimento (continuar/incrementar), velocidade (1%, 10%, 100%) ou distancia
(0,01mm, 0,2mm, 1mm) e o sistema de coordenadas (global/trabalho/ferramenta/junta), o comportamento também

sera diferente quando vocé pressionar o botdo de movimento.

Botéo Descricao

Sistemas de coordenadas global, trabalho e de ferramentas:

O ponto final se move em direcédo a direcdo do eixo X do
sistema de coordenadas selecionado.

Sistema de coordenadas do conjunto: A primeira junta gira no
sentido horario/anti-horario.

Sistemas de coordenadas global, trabalho e de ferramentas:
12+ O ponto final se move em direcdo a direcéo do eixo Y do
sistema de coordenadas selecionado.

Sistema de coordenadas do conjunto: A segunda
junta gira no sentido horario/anti-horario.

Sistemas de coordenadas global, trabalho e de ferramentas:

O ponto final se move em direcdo a direcdo do eixo Z do
sistema de coordenadas selecionado.

Sistema de coordenadas do conjunto: A terceira articulacdo
gira no sentido horéario/anti-horario.

Sistemas de coordenadas global, trabalho e de ferramentas:
O ponto final gira em direcéo a direcdo do eixo C do
sistema de coordenadas selecionado.

Sistema de coordenadas do conjunto: A quarta articulacéo se
move positiva/negativamente.

17



HIWIN.

CO7UE201-1812

3. Pagina de Permissoes

3.1. Permissoes

3
Now Lewvel B [Operator] CrossSpace PowerOn
Linit FileTranzsfer
User Description |
[t} ] t
perator Tool TouchCali
1 Calibrate Lanquage
Manager
5 Driver Tuning
Dezigner
GearRat io IO
3
Machinery
Hechanical Network
Func_
e [e 2 ® P
Inc 16.91nn | 8. Inn Inm futo | Teach
. W
Pos Ha- Safe Iner- | Proc Proc |RC
trix Fos tia List Teach | Yiew

Existem quatro permissdes neste sistema:
0  Operador: O operador assume a responsabilidade de operar a maquina, mas ndo pode
programar os procedimentos.
1  Gerente: O gerente assume a responsabilidade de editar e programar os procedimentos. A
senha padrdo é 2222.

2  Desenvolvedor: O desenvolvedor assume a responsabilidade de programar o fluxo da
maquina. A senha padrédo é 1111.

3 Maquinario: O fornecedor que fabrica o robd assume a responsabilidade de definir e adaptar
a maquina.

Existem quatro permissfes atualmente abertas para o uso de clientes, incluindo os operadores e gerentes.
Como o nome indica, 0 Operador s6 pode executar a execugdo de procedimentos; Além de executar 0s

procedimentos, o gerente também pode modificar programas. O desenvolvedor pode usar as fun¢Ges adicionais.
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Permissdo de login: Ao clicar em um dos Administradores ou no Desenvolvedor, a tela para inserir a senha sera

exibida. Vocé deve digitar a senha correta

Now Level 2 [Designer]
Password Logout
Nev Password
Change
Confirm
StartTine(ns) (']
ContTine(ns) 0

CrossSpace PowerOn
Linit FileTransfer
Tool TouchCali
Calibrate Language
Driver Tuning
GearRatio 10
Hechanical Network
Func. State

-] @@
8. Inn 1nm Auto | Teach
.
Iner- | Proc Proc NC
tia List |Teach |View

.Login: Entre na permissao atual e altere para Operador.

Alteracdo: Altere a senha para acessar a permissao.

StartTime(ns)

ContTime(ns)

Horario de inicio:

Quando quiser iniciar o programa, vocé deve manter o botdo Inicio de Configuracéo para evitar um inicio

inadequado.

Horario de continuagéo:

Quando vocé quiser continuar com 0s programas em pausa, vocé deve segurar o botdo Continuar Configuragdo

para evitar o inicio inadequado.
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3.2. Area de Interferéncia

Esta funcdo é usada para definir a area onde se sobrepdem as a¢Bes do equipamento externo. O sistema detectara
automaticamente a posi¢do final do robd. Quando o robd entra no espaco retangular definido, os sinais de saida
serdo ativados para notificar o equipamento externo. Quando o equipamento externo estiver no estado de acdo ou
nao acdo, os sinais de entrada também serdo fornecidos ao robd. Se os sinais de saida do robd forem ativados
simultaneamente com os sinais de entrada do equipamento externo, o sistema emitira um alarme para parar o rob6
e evitar danos.

FL

P2

D oo - l 0.000 0.000
@D 0.000 0.060
aosz 2 6.000 0.000

0063 3
0064 4

Os pontos diagonais 1 e 2 definem a area de sobreposicao. Depois que o robd puder ser movido manualmente

Get Cross Pl Get Cross P2

para o ponto diagonal, pressione o “Tomar Ponto Diagonal 1” e o “Tomar Angulo Diagonal 2”. O sistema usa o
espaco retangular formado por dois pontos diagonais no sistema de coordenadas mundiais como a area de
interferéncia.

O sistema pode configurar até cinco conjuntos de area de interferéncia. Se vocé selecionar a ativagao de - 0

sistema emitird os sinais e a logica por alarme.

Os sinais de saida de cinco conjuntos de area de interferéncia correspondem a O60 a O64. Cinco sinais de entrada
de equipamentos externos correspondem a 160 a 164.

Quando 060 e 160 sdo ativados, o sistema ira ativar o alarme.
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3.3. Ligado

O status das coordenadas e os valores em todos 0s eixos podem ser visualizados nesta pagina.

4 ! 1

Finish23 0.000 0.600

BRI 836 GasiiEie] 12 || Finisk23 0.060 0.000
13 |[ Finisk23 0.000 0.600

14 |[ Finisk23 0. 000 0.600

Goto Cali Position

Func. State

) @ 7 A
Inc |6.61nm | 8. 1nm Imm Auto | Teach

trix Fos tia List each | Yiew

"
Ha- Safe Iner- | Proc [ﬂﬁroc NC

Executar Coordenadas de Definicdo Automatica:
No modo Automatico, vocé pode pressionar este botdo para executar automaticamente a configuracdo de

coordenadas. Todos os eixos irdo ler os valores das coordenadas novamente.

Ir para o Ponto de Calibracgéo:
No modo Automatico, vocé pode segurar este botéo para que as coordenadas da maquina se movam para 0 ponto

de calibragdo possam se mover gradualmente. A acédo seré interrompida quando as coordenadas forem atingidas

ou o botdo for liberado.

O status da coordenada em todos 0s eixos € descrito da seguinte maneira:
-10: Erro de comunicacéo do codificador
0: Nenhum (espere para procurar por Z ou leia o valor do
codificador)
10: Espere para inserir as coordenadas de célculo
20: Espere para inserir as coordenadas de
configuragéo
23: Complete a configuracéo de coordenadas
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3.4. Limite

O grande alcance de rotacdo ndo pode ser acomodado devido a interferéncia mecanica ou fio interno
enrolado ou arrebentado.

ﬁﬁ I .

lfa 0 -136.00 | 130.60 8.00 || X 0.00 0.00
:g 12 g:o 12 -156.60 | 156.60 0.0 || Y 0.00 0.00
:q. 13 Q:Q 13 0.00 0.00 0.00 || Z 0.00 0.00
:a 14 ¢:¢ 14 0.00 0.00 0.60 ‘_

X 0.060

Y 0.060

Z 0.060

@ HMaintain Hode

L7 ] L’ (- ]
Cont xl x10 x160 | Auto | Teach

Ma- Safe Iner- [Proc |Proc |KC
trix Pos tia List Teach |Yiew

'lg 11 q.io 1l
:a 12 g:g 12
'lg 13 o:o 13
:g 14 g:g 14

Esta pagina ndo apenas define o limite, mas também controla individualmente a partida e o freio do servo em
todos os eixos. No servo DESLIGADO e no freio LIGADO, o mecanismo pode ser empurrado manualmente
para observar diretamente as coordenadas em todos 0s eixos.

O indicador verde do servo representa a excitagdo do motor. O indicador de freio verde representa a liberagéo do

freio do motor.
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-130.060 136.00 0.00
-150.00 156.00 6.08
0.60 0.00 8.00
0.00 0.00 8.00
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Defina o limite da junta, onde os valores sdo as coordenadas da junta (deg), usadas para limitar o angulo de rotagéo

em todos os eixos.

[

X 0.00 0.00
Y 0.00 0.00
Z 0.00 0.60

N&o apenas o limite da junta, mas também o alcance mével do equipamento final pode ser ajustado. O limite global

é definir esse intervalo, em que os valores sdo as coordenadas mundiais (mm) e o limite € um cubo espacial.

T

X 0.000
Y 0.600
Z 8.000

Quando “Configuragao de Habilidade” ¢ usada nos procedimentos, este pardmetro pode ser definido para

evitar acidentes por desvio de habilidade inadequado. Os valores de entrada representam o intervalo

permitido do desvio de habilidade.
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3.5. Transferéncia de Arquivo

O arquivo NC é salvo em ncfiles. O nome do arquivo tem o formato especial e 0 comprimento est4 em 30 bytes.

Controller A DeleteFile
NC Data
NC File Export A1l Files
OpenHHI
Macro
PLC Export Une File
Hachine
Setup T
Fail to mount USE disk!!
ISB Disk A
Import Une File
Hount Import AL Files
Un-Hount ¥ DeleteFile Func. State
[ 3 3 2
Cont xl x18 x180 | Auto | Teach
L Pos c Re- Ha- Safe Iner- |Proc Proc NC
T 1nfo %0 | cord iriz Pos tia List Teach | ¥iew

Controller

NC Data
NC File
OpenHHI
Macro
PLC
Machine
Setup

Exibe o tipo de arquivo que as permissdes de login atuais podem acessar (O Gerente pode visualizar apenas
“Dados de maquinario” e “Arquivo de maquinario”).
Dados de maquinario: Incluindo os arquivos de procedimento e arquivos de imagem.

Arquivo de maquinario: Arquivos NC e arquivos de modulo.
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USB Disk

nctfiles

Selecione a pasta na memoria USB.

Mount

Un-Hount

Conecte e desconecte a memoéria USB.

DeleteFile

Export Al Eiles

Export One File

Opere os arquivos no controlador:

Excluir Arquivo: Exclui o arquivo selecionado.
Exportar Todos os Arquivos: Baixa todos os arquivos para a memoria USB.

Exportar Arquivos Selecionados: Baixa os arquivos selecionados para a memdria USB.

Import One File

Import All Files

DeleteFile

Opere os arquivos no controlador:

Importar Arquivo Selecionado: Transfere o arquivo selecionado para o controlador.
Importar Todos os Arquivos: Transfere todos os arquivos para o controlador.

Excluir Arquivo: Exclui o arquivo selecionado.
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3.6. Ferramenta

-
Ist ‘ 3rd ‘
| Offset(TD)
Direction(TD) 0.000 || Offset(TO) 0.000 || kool Len(TL) 0.000
X 0.000
1.Go to (0,8,98) then alian Done
Y 0.600
X 0.000
2.Go to (0,08,-98) then align Done
Y 0.600
Direction 0.000
3.0btain 4_Set to
Offset 0.000

=) - [ ]
Cont xl x10 x168 | Auto | Teach

Ha- Safe Iner- |Proc |Proc |NC
trix Pos tia List Teach |¥Yiew

O deslocamento da ferramenta pode gravar simultaneamente até quatro conjuntos de parametros da ferramenta.

Ist ‘ 3rd

2nd

Alterne para os parametros atuais da ferramenta.

A operacdo para calibragdo do deslocamento da ferramenta é descrita da seguinte maneira:

A partir da vista superior para observar a ferramenta instalada na extremidade frontal do robd, a seta indica a
direcdo para instalar a ferramenta e a ponta da seta indica a extremidade da ferramenta, conforme mostrado na
figura a seguir.

Gesto( (1, (-5} Gesto(0.0,90)
/.-' _-"\.\
uperficie da¥falange Superficie da falange‘l,l
- t ,
‘\\-\.__ __.z"(.

Ao operar, siga o pedido e a descri¢do de acordo com os botdes na tela.
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1.Go to (0,0,98) then align
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: O brago moverd a postura para (0, 0, 90) e,

em seguida, o botdo de movimento XY é usado para alinhar a ponta da ferramenta com o ponto de calibracdo

(um ponto fixo definido por vocé). Pressione o botdo “OK” depois de concluido. As coordenadas XY na tela se

tornardo as coordenadas globais.

2.Go to (9,8,-98) then align

: O brago movera a postura para (0, 0, -90)

e, em seguida, o botdo de movimento XY é usado para mover a ponta da ferramenta para o ponto de calibracdo

alinhado na Etapa 1. Pressione o botdo “OK” depois de concluido. As coordenadas XY na tela se tornardo as

coordenadas globais.

Direction

8.660

3.0btain
Offset

8.660

acordo com duas coordenadas na Etapa 1 e 2.

4 _Set to

27
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3.7. Calibracéo de Toque
i Now Level 2 [Designer] CroszSpace Pover(n
] | | Limit | FileTran=sfer
Passvord Meszage Confirm
Kew Passvord uchCali
Confimm haguage
Sure?
StartTime(mns) |: [funing
ContTine(ns) |: 10
0k Cancel
Mechanical Network
Func. State
@ [ @ B 2
Cont xl xl4 x 184 Auto | Teach
"y
L Pos c Re- Ma- Safe Iner- |Proc |Proc |NC
YE nfo °0L lcord |trix |Pos tia List |Teach |¥Yiew

O pop-out para investigar o quadro de dialogo da calib
botdo OK.

racdo por toque é executado quando vocé pressiona o

Abra a tela Calibragdo de Toque depois de pressionar o botdo OK.

Penmount Calibration

version 2,00

Please touch the red point
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Clique no ponto vermelho para concluir a calibracdo. O sistema iniciard automaticamente ap6s concluido e a

tela a seguir sera exibida.

Now Level 2 [Designer] ‘ CrossSpace ‘ Pover(On
— | ‘ Limit ‘ FileTransfer ‘
Passiord | e I_ T
Ney Passvord wchCali ‘
Confirm Sure? language
ure
StartTime(ns) [ I
ContTine(ns) [ "
0k [ Cancel
Mechanical Network
Func. State

o ” ] (]
Cont xl x10 x160 | Auto | Teach

-
L Pos C Re- Ma- Safe Iner- | Proc Proc NC
ayer Info T 1 cord |trix |Pos tia |List [Teach |View |Edit

Se vocé pode clicar no ponto correto e pressionar o botdo “SIM”, a calibracdo do toque pode ser feita.
Se vocé ndo conseguir clicar nos pontos corretos, o toque improprio podera ocorrer durante a calibracdo do togue. Nao
force para ajustar a posicdo em gue vocé clica em SIM. Depois que a contagem regressiva terminar, o controlador

reiniciara automaticamente e retornard a condicdo antes de ndo ser calibrado.
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3.8. Calibrar

Mls  Statis  MotorPos

HIWIN.

CO7UE201-1812

Maintain Mode

Func. State

- Finish23 0.000
12 | Finish23 8.000 Assist |
Servo
j3 || Finish23 0.000 Cali Pos 0.000
Break
1a || Finish23 || o.e00 -
Find Ref Setpl:Find Ref | Find Ref
Step2:To Cali Pos | Calibrate
ObtainPos
il Saved Pos 0.000
Set Pos Previous Z ‘ Next Z |
[ e [@ o
Cont xl x10 x108 | Auto | Teach
-
Ma- Safe Iner- |Proc |Proc |NC
trix |Pos tia List |Teach |View

O método de correcdo para a origem € descrito da seguinte forma:

1. Use aopcdo de movimento de ensino ou o botdo de parada de emergéncia para mover cada junta para
a posicao do ponto de correcdo (O robd estica na linha. O botéo colorido é empurrado de baixo para
cima, de modo que pode manter uma distancia limite de varios mm.). Se este robé for usado com a

finalidade de gravar ou colar, no qual a precisdao do caminho € altamente preocupada, o instrumento

apropriado deve ser usado para correcao de precisdo.

2. Depois de pressionar o botdo "Correcdo”, o sistema convertera "Coordenada do Ponto de Correcdo"

para obter a coordenada de origem, e as coordenadas atuais serdo definidas como as coordenadas de

origem.
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3.9. Alteracao de Idioma
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Language at present

English(Build iaside)

Choose the new language

Traditional Chinese{(Build inzide)

Sinplified Chinese(Build inside)

English(Build inside)

Func. State

[-] [] (& ]
Cont xl xla x1ea Autoe | Teach
ia- Safe Iner- |Proc |Proc |NC
trix Pos tia List Teach | ¥iew

Depois de selecionar o idioma que vocé deseja alterar e pressionar o botdo SIM, o sistema sera

reinicializado automaticamente para alterar o idioma.
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3.10. Ajuste

|Tea|:]11:|1 Paraneter AuteRun l"amrieterl ‘Faﬂ Int Parameter

LineSpecd(mnimin) B8

| Line Acc(nz) 208 |

HoveSpeed{unit/min} SBGE

Punc. State

[ @ @
Cont xl x18 168 | Awta | Teach

L E&- Ba - Gafe | Imer- [Proc |Froec |NC
Ayer Infu- cord trix | Pos tia List |Teach |VYiew

Teachln Parameter Path Int Parameter

lﬂutnﬁ‘ul Parameter !

LineSpeed (nmfmin) 1aaaEa
Default Fadiwz{mn) 58888

[ 2 2 B
Cant xl H1A w188 Aute | Teach

L Pog Co Ha- Safe | Iner- |Proc |Proc | HC
BEL Info “T | cord |trix |Pos tia List | Teach |Yiew
' .
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Path Int Parameter

Line Acc(ms) 106

Tempo de aceleracdo e desaceleracdo em linha reta (ms):
Decida o valor G de aceleracao e desaceleracdo. O tempo é aumentado para diminuir a aceleracéo e
desaceleracdo. No entanto, sera mais Util para a suavidade do movimento. Pode ser alterado de acordo com a

exigéncia e a operagdo real quando realmente usado.

TeachIn Parameter: AutoRun Parameter

LineSpeed(nn/min) 5000

MoveSpeed{unit/min) 5000

Adequado no modo de ensino.

Velocidade do caminho (mm/min):
Quando as coordenadas globais, de trabalho e de ferramenta sdo usadas para se mover, essa velocidade pode ser
empregada.

Velocidade de movimento (graus/min):

Quando as coordenadas de junta sdo usadas para mover, essa velocidade pode ser empregada.
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TeachIn Parameter

EAutoRun Parane ré

LineSpeed(mm/mnin) 126000

HoveSpeed(unit/min) 66600

Default Radius(mn) 50.000

Adequado no modo automatico.

Velocidade do caminho (mm/min):
A velocidade é padronizada para o comando de movimento de linha reta no processo.
(Se a outra velocidade for atribuida no processo, a atribuida tem prioridade.)
Velocidade de movimento (graus/min):
A velocidade é padronizada para 0 comando de movimento rapido no processo.
(Se a outra velocidade for atribuida no processo, a atribuida tem prioridade.)
Raio padréo:
O raio é padronizado para a transicdo de arco no processo.

(Se outro raio de arco for atribuido no processo, o atribuido tem prioridade.)
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3.11. ES
| No | | Describe H Hard | No ‘ ‘ Describe “ Hard
n @ ma |80 00 (O [status light 195
12 @ [m2 181 o1 @@ ovr_ 80
13 @[3 182 02 & |our 2 181
4 G |ma |83 03 & |or 3 82
15 @ | |84 04 @ |our 4 183
16 @[ 185 05 & [ours 84
17 @[ 186 06 & [ors 85
15 @ [ms 187 07 €@ [ovr 7 186
19 @ [ 193 0s @ [our s 87
e & (v 10 |94 09 & [our o |92
ﬁ | ﬁ Iipdate A ﬁ ‘ a Update Func. State

[ o o 2
Cont xl x10 x160 | Auto | Teach 10

.
Ma- Safe Iner- |Proc |Proc |KNC NC

trix |Pos tia List |Teach |Yiew *Edit

Pos
Layer Info

O lado esquerdo e o lado direito mostram Entrada e Saida.

|llo | | Describe || Hard |llo | | Describe || Hard
W_1 IEZ o0 (@ [status light |95
2 @ |2 IEX o1 @ [ovr1 IE2
13 @ | 52 0z @ [our2 &
14 @ | 83 03 @ [our 3 |[82
15 @ |ms IE2 o @ [our s J83
16 @ |ms 85 o5 @ [oms |[4
17 @ |z 36 o6 @ |om_s IEE
13 @ |ms 87 o7 @ |our_7 |[e6
19 @ o 93 os @ [ours |[67
1o @ [m_ie |4 09 @ [ovro |9z
ﬁ | ﬁ ‘ lIpdte h ‘ ‘ | Update

Depois de clicar na coluna de niUmeros e Atualizar, os sinais de entrada podem ser invertidos.

« = |
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Alterne os botdes da pagina.

No Describe Hard
00 Status light 95
o1 @@ o 80

Clique na coluna ou no indicador do ponto O para alterar diretamente o status da saida.

LY
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3.12. Configuracdo de Rede

~ Interface —Allow IPs
HAC |69-8C-29-26-39-93 [192.168.139.1
IP 192.168.19.16 192.168.95.30
Mask |255.255.255.8 [192.168.95.1
Gatevay |192.168.139.1 0.0.0.0
I Reset IP |6.6.0.0
— Connection Setting
Func Znable [nternet Auto Current Comnections
Tool Password = o 4 . ‘ 6.9.6.8 |
| " W | 192.168.19.100 |
Nane . o 4 o ‘ 0.6.9.6 |
|SCARA " & u "= | e.0.08 |
- w = w ‘ 0.9.0.0 | Func. State
e @ 2 B

Cont xl x18 x168 Auto | Teach

Ma- Safe Iner- |Proc Proc NC
trix Pos tia List Teach | ¥iew

Se vocé quiser alterar o IP de SCARA, pressione o botdo Redefinir rede depois de alterar o endereco IP.
Aguarde dois segundos e pressione-o novamente.

— Interface
MAC 80-0C-29-26-39-93
IP 192.168.19.18
Hask 255.255.255.8
Gateway 192.168.139.1

_| Reset [P

IP e MAC do controlador
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—Allow IPs
192.168.139.1
192.168_.95.38
192.168.95.1
0.0.0.0

8.0.0.0

IP permissivel de conexdo externa

Current Connections

9.0.6.0
192.168.19. 100

0.0.6.0

9.9.0.0

8.0.8.8
IP atualmente conectado
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4. Coordenadas

SCARA RS406-601S-H-B Sistema de coordenadas globais

b

SCARA RS403-400-150-N Sistema de coordenadas globais
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Heasure

Path Go Back 0 SetCoor 630.216 Close

|DefaultCoo| York Coor | Yorld York |Tool | Joint
X 0.000 0.600 (X 0.600 0.000 6.000 ||J1 0.000

Y  0.600  ©.000

Y | 600.000 600.000 600.000 (]2 6.600
Z 0.000 0.660

A 6.008 0.000 (|Z | 192.800 192.808 192.800 ||J3 0.600

B 0.000 0.600

c| o©.000 ©0.000 0.000|[Jd o.000
C  0.008  ©0.000

— —
Apply Set Default Go To Work Zero Goto Cali Position
Func. State
e 3 o 2
Cont xl xla x168 Auto | Teach
L Pos C Re- Ma- Safe Iner- |Proc |Proc |NC
A8 Info T 00T | cord trix |Pos tia List |Teach |View

Path Go Back 9

O sistema registrara automaticamente o caminho ja percorrido. O nimero a direita mostra as etapas gravadas.
Esta fungéo pode retornar na direcdo oposta de acordo com o caminho percorrido. No modo automatico, basta
segurar este botdo. A acdo ird parar quando chegar ou vocé solta-la.

Quando o robd estd no movimento, as coordenadas serdo registradas por 20ms. Se o movimento for
encontrado, as coordenadas serdo registradas até 20000.

Quando o procedimento € iniciado, as coordenadas serdo apagadas para que possam retornar o ponto inicial.
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X 6.000
Y 0.060
Z  0.000
A 0.000
B 0.600
C  0.600

Ao inicializar, o sistema ira definir este valor como o sistema de coordenadas de trabalho atual. \Vocé pode inserir o

valor na coluna.

0._600
0._600
6._600
6._600
8._600

8._600

Atualmente, use o sistema de coordenadas de trabalho, cujo valor pode ser inserido na coluna.

SetCoor

Defina as coordenadas mundiais atuais como o sistema de coordenadas de trabalho.

Measure 630_216

Redefina as coordenadas atuais da ferramenta, para que possa observar a distancia movel.

Observagao: Quando vocé pressiona “Ferramenta” selecionada por coordenadas ou move um caminho no sistema de
coordenadas da ferramenta, XYZC nas coordenadas da ferramenta se tornara 0. Os valores XYZ nas coordenadas da
ferramenta podem ser usados para calcular a posi¢do atual e a distancia de compensagdo entre os sistemas de

coordenadas da ferramenta.

41



HIWIN.

CO7UE201-1812

Go To Work Zero

Segure este botdo para que o robd possa se mover para 0s pontos de calibragdo. A acdo sera interrompida
quando ela for atingida ou vocé a soltar (0 mesmo que Ir para o Ponto de Calibragdo na pagina de Inicializac&o).

Apply

Aplique as coordenadas no sistema de coordenadas de trabalho ao sistema de coordenadas de trabalho atual.

Set Default

Defina o sistema de coordenadas de trabalho atual como o sistema de coordenadas de trabalho padrdo, para que

possa ser usado na préxima inicializagao.

Goto Cali Position

Segure este botdo para que o rob6 se mova para a origem do sistema de coordenadas de trabalho. A acdo ira parar

guando chegar ou vocé solta-la.
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5. Procedimento de Ensino

5.1. Descricdo do Comportamento de Movimento e Caminho de
Movimento

O comportamento do movimento e o caminho do movimento podem ser brevemente classificados da
seguinte forma:
Comport | Propo6sito

amento
da

Moviment | As mudancas em cada articulacdo séo proporcionalmente transformadas de acordo
0 Répido | com a diferenca entre as coordenadas atual e alvo da articulacdo. Portanto, os
pontos de destino podem ser atingidos mais rapidamente. Como as mudancas de
postura estdo relacionadas as coordenadas atuais no curso da transformacéo real,
as alteracGes ndo podem ser garantidas. Atencédo especial deve ser dada ao usa-los.

Moviment | O sistema ird gerar automaticamente o caminho de movimento de acordo com as
oem coordenadas e comandos do caminho, e garantir que toda a velocidade de
Linha Reta | movimento atenda a configuracdo Velocidade da linha reta.

Quando o movimento em linha reta é usado, 0 caminho pode ser expresso definindo a coordenada do
ponto e sua propriedade no espaco. A figura a seguir mostra uma ilustracdo da propriedade do ponto e do

caminho formado:

Linha reta Transicdo de arco Ponto médio Centro do arco Extremidade

do arco /—\ do arco

Exceto pelo ponto final da ferramenta como a base do célculo no curso do movimento, o sistema calculara as

alteracdes da postura com uma distancia proporcional também.
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5.2. Programacao no Modo Automatico

Atual s Al
nome de Magquinario total Magquinério total Meédia
- tempo ndmero de tempo de
arquivo magquinario
I~N Save 8.08 |, = .60 |lsec/pcs
/1
e —

barra de

Pressione uma vez para
Atual FastTo redefinir informacdes de
8

maquinario
execucdo FastTo Patam & (F1) |
5 2: FastT
astlo Paran B (#2) [0
6 1: FastTo GOTO Ii
Param C (#3) |8
7 5: Junp |
3 Paran D (#4) IE]
|8
|8

Param L (#12)

Line Follow Start

Single Func. State

6: Mark |
3 o Paran P (#16)
-]

@ [0
xl x10 x10@

Proc NC
Teach _V iew

.
Safe Iner- |Proc
Pos tia List

PRESSURE. th4

Exibe 0 nome do arquivo atual. Clique para abrir outros arquivos salvos ou novos arquivos. A tela é mostrada
da seguinte maneira:
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X

2018 12-85

HIWIN. |, .

Y¥04.62 =
Operate Files

1N ‘ 1111.th4

11112.th4

LISTA.th4

LISTB.th4

36HR-TEST . th4
CURRENT_J1.th4
CURRENT_J2.th4
CURRENT_J3.th4
CURRENT_J4.th4

LaserTracker.thd

Z 1192.8
p - 6@ .*. Reset

201871275 10:10:31

2018/3/2 18:54:33

201871245 10:10:49

201871245 10:10:49
201871245 18

:10:49

201871245 10:10:49

201871275 10

:18:58

201871245 18

:18:56

201871245 10:10:50

201871215 18

:108:56

Create

oate
Pos

Save Save

Salve o arquivo atualmente editado. Quando o contetido do arquivo é alterado, esse botdo ficara amarelo para

indicar que deve ser salvo, 0 que indica que o contetdo € enviado para o registrador. Pressione 0 botdo uma vez

para entrar no sistema, para que possa garantir que o sistema execute o contetdo correto. Se vocé iniciar

diretamente sem salvar o arquivo, o conteildo do arquivo anterior podera ser executado para gerar os resultados

sem precedentes.

(% { ()

Defina para executar o tempo de operagao operado/tempo atual em “Ciclo”. Se o destino estiver definido como 0,

ele indicara a operagdo continua. Os tempos atuais podem ser inseridos por vocé de acordo com a situacao real.
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Single

Cycle Step ‘

Existem trés modos de execugdo, onde “Um Retorno” é executado de acordo com a linha de procedimento atual e
interrompido apds um retorno: “Ciclo” é repetidamente operado de acordo com a linha de procedimento atual até
que o tempo alvo seja atingido; “Etapa Unica” é executado de acordo com a linha de procedimento atual e

interrompido apos a execucao de uma linha, para garantir os resultados em cada procedimento.

Start |

Opere o contetdo atualmente sincronizado.

A taxa de velocidade que os procedimentos operam depende do valor exibido na Barra de Titulo, que vocé pode
pressionar +/- para alterar a taxa de velocidade.

000 ;| 8 |_| 0.00 |[sec/pcs

Exibe o tempo médio de maquinario: Clique na caixa de tempo para redefinir a contagem.
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Observacdo: A Edicdo de Procedimento pode ser operada com a permissao acima de "Administrador".

@ ]

1-N PRESSURE. th4 Save BlockOp ‘ Record Insert
1 |[8: GH Code o
3 3- FastTo o maker_macro_m I 0
4 3: FastTo o Param A (#1) IB
5 2: FastT
astio 8 Paran B (#2) [0
6 1: FastTo GOTO
= s ] Paran C (#3) |9
- —
8 6- Hark a4 Paran D (#4) |0
. o Paramn P (#16) IB
o Paran L (#12) IB
Delete Up ‘ Dn | Copy
° 9
xl xla x108
+ .
Safe Iner- |Proc Proc NC
Pos tia List Teach h‘lr'iew
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5.3.1 Operacéo de Bloco

1-H PRESSURE. th4 Save BlockOp Record ‘ Insert

1 s: G Code 6 ‘
2 |7 Jup R [ = StartRov : 8 FinalRov : 8  All )2+
3 3: FastTo o

_ | +
4 3- FastTo o TargetRow : © = BlockCopy | Blockiove @ 13
5 2- FastTo 8
6 1: FastTo GOTO X Y 7 3 .‘ 14+
= 5. Junp . ; o XYZ Offset
8 6: Hark

lo | 1600

= Export NC
call by -> G65 Pxxux

000

ip ‘ D ‘ Copy

Func. State

@
Cont x1 x10 x160

Proc NC
Teach ll‘|'i'3"-~'

Ha- Safe Iner- |Proc
trix Pos tia List

Usado para mover todos 0s procedimentos. Apds pressionar a Operacao de Bloco, o detalhe do comando sera
exibido da seguinte maneira. Primeiro clique na linha a esquerda e, em seguida, pressione "Iniciar Linha",
"Encerrar Linha" e "Linha Alvo" para definir o intervalo, seguindo para copiar ou mover de acordo com 0s
requisitos, pressione "Copia de Bloco" e "Movimento de Bloco™ para operar. Pressione a Operacgdo de Bloco

novamente para finalizar esta operacao.

X I ! | 2 | XYZ Offset
8 ) 0 |

Deslocar coordenadas XYZ pelo comando de movimento da linha de partida até a linha final (valido apenas para

sistemas de coordenadas mundiais e de trabalho).

o | 1220
Export NC

| call by -> G65 Pxxxx ‘

Transforme o programa de procedimento em programa NC com um nome de arquivo de 01220, para que possa ser

convenientemente executado por médulo.

% Observagao 1: O comando “Codigo GM” como o G65 P1220 pode ser usado no procedimento.
% Observacdo 2: O programa auto NC usa G65 P1220.
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5.3.2. Registro

I~N ‘ PRESSURE . th4 Save BlockOp Record Insert ‘
1 |8: GH Code 6
> 7. Junp R ! SelCoor
3 3: FastTo o
FastTo LineTo CurveCorner
4 3: FastTo o
5 2: FastTo 8 CurvePoint | CurveCenter CurveEnd
6 1: FastTo GOTO
7 5: Junp Delay
° InPos Delay —
8 |6: Mark — 0
* _a QutputID

Delete

UIp ‘ Dn ‘ Copy

Func. State

On off Iﬂi

-]
Cont xl x18 x16a

"y
Ha- Safe Iner- |Proc
trix |Pos tia List

Proc NC
Teach L'!'ie'w'

A principal funcdo do Registro é ensinar de maneira conveniente e rapida um caminho de acdo. Portanto, existem

varios comandos de caminho e comandos de controle de saida somente na tela.

Ao usar, mude para 0 modo de ensino. Depois que o robd se mover para a posic¢do definida, pressione o botdo
para executar uma acdo para essa posicdo. Esse processo é chamado de "Registro”. Como existem muitas
expressOes para o sistema de coordenadas da posi¢do do robd, o sistema de coordenadas no ensino atual serd

empregado diretamente na gravagao.

Registrar Comando |Parametro de Comando

Selecione o Sistema [Pegue o sistema de coordenadas selecionado como o
de Coordenadas sistema de coordenadas gravado.

Caminho Rapido Se vocé ndo abrir "Selecionar Sistema de

Caminho de Linha | Coordenadas”, o sistema de coordenadas que ensina a
Reta mover é usado como o sistema de coordenadas

Ponto Médio do registrado para gerar uma linha de comando que se
Arco move para a posicdo atual. Pegue o sistema de
Transi¢do de Arco | coordenacdo do movimento de ensino como o sistema
Centro de Arco de coordenadas de registro para gerar um caminho
Ponto Final do Arco | comando de se mover para a posicao atual.
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Se vocé abrir “Selecionar Sistemas de Coordenadas”,
0 sistema de coordenadas selecionado atras sera
usado para o sistema de coordenadas gravado.

Em Posicdo/Atraso | Em posic¢do, tempo de atraso

Em Posicdo/Atraso | Em posic¢do, tempo de atraso

Definir O LIGADO para 0 numero de saida
Definir O DESLIGADO para 0 niUmero de saida
5.3.3. Inserir
I~N | PRESSURE.th4 ‘ Save BlockOp ‘ Record Insert ‘
1 8: GH Code 6 Mark Junp Jump 1 Jump R
2 7: Jump R | —
. — o Wait T | SetO | VaitR | SetR
4 3: FastTo o GM Code | nPos/Delay JointRec | WorldRec
3 |2: FastTo 8  ~ Absolute || - World Coor - Tool Coor
6 1: FastTo GUFDl + Relative || - Work Coor © Joint Coo
7 5: Jump o DynPos FastTo LineTo flrveCome+
8 6: Hark P
o SetCoor | urvePoint fuveCente* CurveEnd |
T
0 Skill | Matrix |SafetyArea
Delete Up | [in ‘ Copy Func. State

Cont xl x18 x168

Pos Re- Ma- Safe Iner- |Proc
cord trix Pos tia List

Proc NC
Teach LV iev

Quando vocé pressiona o botdo Adicionar uma vez, cada comando disponivel sera exibido. Depois de clicar em um
dos comandos, os detalhes serdo exibidos para que possam ser editados. Depois de editar e pressionar o botdo "Sim",

0 comando pode ser adicionado a lista de procedimentos.
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5.3.4. Editar
1N PRESSURE . th4 Save BlockOp ‘ Record ‘ Insert
1 |s: GH Code o
3 3- FastTo o maker_macro_m | 4]
4 3: FastTo o Param A (#l) IB
5 2: FastT
astlo 8 Paran B (#2) [0
6 1: FastTo GOTO
7 : ] Param C (#3) |9
- - .
3 6- Hark 4 Paran D (#4) |0
x 0 Paran P (#16) |B
o Paran L (#12) |B

Func. State

Delete Up ‘ Dn ‘ Copy
L3
[ -]
Cont xl x10 x108
+ .
Ha- Safe Iner- |Proc Proc NC
trix |Pos tia List Teach L'r'iew

|

Reorganize a ordem na descri¢do de acordo com o nimero da linha no procedimento. O principal objetivo desta

acdo é que um usuario possa entender a ordem de operacdo, de modo que possa ajustar o comando

veni i , ix a u icdo ¢é adici i .
convenientemente por “Cima”, “Baixo” e “Operacdo de Bloco” quando a posicdo é adicionada incorretamente

Delete ‘

Excluir a linha atualmente selecionada.

|

Mover para cima a linha atualmente selecionada.
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Dn

Mover para baixo a linha atualmente selecionada.

Copy

Copiar a linha atualmente selecionada.
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5.4. Descricao do Conteudo do Procedimento e Comando

Os comandos incluidos no sistema podem ser geralmente classificados da seguinte forma:

Categoria de Comando Comando A
. Parametros
Comando Item Descricdo
Configuragao Definir O Configurar o status do | Numeragéo,
de Status ponto O Ligado/Desligado/Reverter,
Tempo de Espera
Definir R Configurar o Numeracéo,
contetdo do valor R Absoluta/Relativa/Numeragao/Adicionar
1, Valor, Tempo de Espera
Tipo de Espera Atraso Tempo de espera antes | Tempo de espera
da acéo
Aguardar | Aguarde até que o Numeracéo, Valor, Tempo de espera,
ponto | atenda ao Eliminag&o de falhas
status e continue em
execucao
Aguardar R Aguarde até que o Numeracgédo, Modo de Comparacéo,
valor-R atinja o status | Valor, Tempo de Espera, Manuseio
e continue em de falhas
execucao
Controle de Titulo Configurar Numero da legenda
Fluxo legenda, fornecer
como referéncia
para configuracédo
de salto
Salto Ir para uma Modo de salto, Linhas/Numero de
determinada linha Linha, Tempos
diretamente
Salto | Quando o status do Numeracdo, Status, Modo de salto,
ponto | é capaz de Linhas/NUmero de Linha,
atender, inicia o salto
Salto R Quando o contetdo Numeracdo, Modo de Comparacéo,
do valor R é capaz Valor, Modo de salto,
de atender, inicia 0 Linhas/NUmero de Linha
salto
Criar Codigo GM Solicitando o G, M, Parametro 1, Parametro 2,
Livremente procedimento Parametro 3
escrito
manualmente
pelo operador
Controle de Para o registro Para posicdo de ID de Registro, Velocidade
Movimento global registro global

(Caminho da linha reta)

Para registro de
junta

Para posicédo de
registro de junta
(Movimento rapido)

ID de Registro, Velocidade
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do caminho, como arco
de solda.

Definir Configurar o Opcdes, (1D do registro global),
Sistema de sistema de (Valor de configuracgéo)
Coordenadas coordenadas de
de Trabalho trabalho
Configuracdo de | Se 0 movimento Desativar/Ativar/Ativar (Valor R
Habilidade especial modo é configuracao)
necessario para Sistema de Coordenadas de
configurar o movimento| Habilidades

Tipo de Habilidade

Gama de Habilidades
Proporcéo de

Habilidade

Posicéo Inicial da Habilidade

Caminho Rapido

Caminho de
Linha Reta

Transi¢ao de Arco

Ponto Médio do
Arco

Centro de Arco

Ponto Final do

Configurar caminho de
execucao

Absoluto/Relativo
Sistema de Coordenadas
Valor de Configuracéo
XYZABC

Velocidade

no valor R (caminho da
linha reta)

Arco
Ir Para a Posicdo | Determinar a posicdo de| Absoluto/Relativo
Dinamica movimento com base | Sistema de Coordenadas

Numeracéo de R do Valor de Ajuste
XYZABC
Numeracéo de R de Velocidade

Para adicionar uma linha de comando ao procedimento, selecione a posi¢do a ser adicionada no procedimento e
clique em "Adicionar". Depois que o comando for selecionado, pressione "Sim" para adicionar o procedimento e

clique em "Adicionar" para fechar.
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5.4.1. Definir O
i 1N PRESSURE. th4 ‘ Save Blockdp ‘ Record ‘ [agert
I (I {GH Code o
Iz |7 Jup B
EID IH— On

IEmEE FastTo ———
I 1|3 FastTo o Value | Off

5 |2 FastTe 8 + n

fi 1= FaatT GOTO

° J +« Toggle

7|5 Junp o

& 6 Mark o Wait IH 3

x

Nelete

Func. State

[ ‘ T ‘ Copy

Comt xl rnlﬁ w168

Ha- Safe Iner- | Froc Proc NC

trix Pos tia List Teach Wiew
s

Configure o status do ponto de saida.

Numeracgdo: Numero de Identificacdo do Ponto O
Valor: Desligar, Ligar, Alterar Fase (Mude para outro status baseado no status atual naquele ponto O)

Aguardar: Configurar o tempo de espera antes de executar a proxima linha.
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5.4.2. Definir R
I~H FRESSURE . tha Save E lockip ‘ Recard ‘ Insert ‘
1 e M Code | o
2 | Junp B pIn | loee ] |
3 3: FaztTo o
A3 FastTo o Node | * Absolute
5 2. FastTo g w Relative
6 |1: FastTo GOTO ol
s, Tuw Q ~ Seq Add 1
2 - Mark ¥alue IB
- 0
Q Yait |0

[he Dt ‘ (] ‘ [ ‘ Copy

Cont | #18 w186

Pos Re- Ha- fafe Iner- | Proc
Layer Coor

Info cord triz | Pos tia Liat Teach L"I"iev Edit

Configurar o contetdo do valor R.

Numeracgdo: Numero de ID do valor R
Modo:

Absoluto: Configurar o conteido do valor R como o contetido da coluna "Valor" diretamente.
Relativo: Acumular o contetdo da coluna "Valor" com base no contetido atual do valor R.
Numerac&o: Configurar o contetdo do valor R do nimero de ID R atribuido na coluna "Valor" para este
valor R.
Ciclo Adicionar 1: Adicionar 1 ao contetdo atual do valor R. Quando o valor for maior que o valor de
configuracdo na coluna "Valor", configure para 0.
Valor: Consultar a descricdo do modo.
Aguardar: Configurar o tempo de espera antes de executar a proxima linha. Se este valor estiver em branco, o
programa sera executado entre dois movimentos de posicionamento, isto é, ndo estragard a continuidade de

movimento do robo. No entanto, s6 sera efetivo quando o modo configurado for “Absoluto”.
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5.4.3 InPos/ Atraso
[~H PRESSURE. th4 Save BlockOp ‘ Record l Insert
1 |[8: GH Code o 7]
- 5 JumpR ...................
3 3: FastTo o
4 3: FastTo o InPos - InPos
5 2: FastTo 8
Delay ()
6 1: FastTo GOTO |
7 5: Junp °
8 6: Mark |
: 3]
Dn ‘ Copy
— 3 —

Cont xl x18 x108

Ma - Safe Iner- | Proc Proc NC

trix Pos tia List Teach h‘n’iew

Em Posicdo: Quando vocé pressiona Em Posicdo, o sistema verifica se cada eixo estd em posicdo e continua

a executar a proxima linha.

Atraso: Tempo a ser aguardado.
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5.4.4. Aguardar |

HIWIN.
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1-H PEESSURE . thd Save ‘ Blocklp Record Inzert ‘
R GM Code | e
2 7: Tump B RID @ Off
3 i: Fa=tTo o
Yalue | & OFf w
4 3: FastTo o
5 |2: Fagtlo 8 Yait |B -
& 1: FaztTo GEITCY
T |5 Junip Q Fail Do | Continue Wait
2 - Hark « lognare This Row
E’ °I -~ hlam |® a
e lete ‘ L ‘ ] | ICopy
@ ? 2
Cont nl x18 =188
»
hla- Safe Iner- | Proc Proc HC
Erix *Fna tia List Teach h"l'ieu

Numerac¢do: Numero de ID do Ponto |

Valor: Quando o status do ponto | for capaz de atender a essa configuracdo, o proximo movimento

continuara.

Aguardar: O maior tempo de espera.

Falha de Entrega: Abordagem de manuseio ap6s exceder o tempo de espera.
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5.4.5. Aguardar R
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I-H FPRESSURE. thd Save Elockp Record ‘ [nzert ‘

1 4z W Code
RID Ig
2 R Tunp R —
3|3 Fastlo Q Cnp Wode | * Equal ~ NotEqual |
4 |3 FastTo o
I3 9. FastTa 5 Yalue | = Const .- E‘egim|ﬂ
fr 1: FaztTo GOTO Vaic 1@ e
T 5z Junp o
. . .
& |A- Hark S Fail Do Continue Vait
. o w lgnore This Row
Q . Alarm (@

leletle ‘ I ‘ [ ‘ [opy

Func. State

Con

=+

a [Pae [o

Infis cord triux

RC

Frac

Safe Iner- | Proc
Fon tia Lizt

Numeragdo: Modo de Comparacao do Numero de ID do Valor R:

Teach View

Valor: Constante (valor fixo). Valor R (consulte o contetddo de outro nimero de ID do valor R).

Caixa do lado direito (namero de ID da constante/valor R)

Aguardar: O maior tempo de espera.

Falha de Entrega: Abordagem de manuseio ap6s exceder o tempo de espera.
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5.4.6. Marca
[N FRESSURE .th4 ‘ Jave ElockOp ‘ Record ‘ Insert ‘

1 |8: GH Code o

- ). Junp];' __________________ A4

3 3: FastTo o

4 3: FastTo o

Mark | |®

5 |2: FastTo 8

6 1 FastTo GOTO

7 5: Junp o
[ b: Hark |

: ¥

Delete

Cont xl xld x168

Ma- Safe Iner- | Proc
trix Fos tia List

Proc NC
Teach L'l' iew

Configurar a legenda do nimero da linha atual para o uso do comando de salto.
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5.4.7. Salto
|~N [ PRESSURE. th4 ‘ Save BlockOp ’ Record ’ Insert

1 |8 GH Code o
g 7 Junp R Junp Hode | Absolute
3 |3: FastTo S

— + Relative
s |3 FastTo o

~ Mark

5 2 FastTo 8
6 1: FastTo GOTO v Retura(Junp)
7 5: Jump o |B
8 |6: Mark 6 L
: —E Loop Ia
Delete lp ‘ Dn ‘ Copy Func. State

3 —
Cont xl x16 x166

Proc NC
Teach L'!'iew

Pos Re- Ma - Safe Iner- |Proc
cord trix |Pos tia List

Modo de Salto:
Absoluto (esse é o numero real da linha do programa).
Relativo (linhas relativas ao namero da linha atual.
Por exemplo, o nimero da linha atual € a 82 linha, -4 indica saltar para 8-4 = 42 linha).
Legenda (que é a linha de legenda configurada anteriormente)
NUmero de Linha/Linhas: Consulte o0 Modo de Salto

Tempos: Tempos para repetir esta agdo de salto
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5.4.8. Salto |
|~ | PRESSURE. th4 Save BlockOp Record Insert
1|8 GH Code 6 | 5
: ). JumpR - oft
3 3: FastTo o
Yal o
4 3: FastTo o atue Oft v On
> 2: FastTo 8 Junp Hode |~ Absolute
6 1: FastTo GOTO
+ Relative
7 5: Junp o
8 |6 Mark o v Mark
! A_d Row(s) |0
Delete Up ‘ Iin | Copy ‘
- ] L
xl xl@ x160
L
Safe Iner- | Proc
Pos tia List

Determinar o salto para qual linha para continuar a execu¢ao com base no status do ponto-I.

Numerac¢do: Numero de ID do Ponto |

Valor: Quando o status de ponto | for capaz de atender a essa configuragéo, a acdo de salto continuara.

Modo de Salto: Absoluto (esse é o nimero real da linha do programa).

Relativo (linhas relativas ao namero da linha atual).

Numero de Linha/Linhas: Consulte o Modo de Salto.
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@
o

5.4.9. Salto R

1~ ‘ PRESSURE . th4 Save BlockOp Record Insert
1 |8: GH Code } -
2 7: Jump R —
3 3: FastTo o Cnp Mode | * Equal + NotEqual ‘
4 3: FastTo o
3 9. FastTo E3E Yalue | © Const .- Regist: @
6 1: FastTo GOTO

Jump Mode  Absolute
7 5: Junp o .
+ Relative
8 6: Mark |
- Mark
: ¥
9 Rou(s) |0 3
Delete Up ‘ Dn ‘ Copy
@) J ® ° [ 2
IF3i v Cont xl x10 %100
w .

Layer Pos Ma- Safe Iner- |Proc

ye trix |Pos tia List

Func. State

Determinar o salto para qual linha para execuc¢do continua com base no contetido do valor R.

Numeracgdo: Numero de ID do valor R

Modo de Comparacdo: Determinar a condicdo de disparo

Valor: Constante (valor fixo).

Valor R (consulte o contetdo de outro de ID do valor R).

Caixa do lado direito (nmero de ID da constante/valor R)

Modo de Salto: Absoluto (esse é o nimero real da linha do programa),

Relativo (linhas relativas ao nimero da linha atual), e Legenda.

Numero de Linha/Linhas:; Consulte o Modo de Salto.
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5.4.10. Codigo GM

1-N PRESSURE . th4 ‘ Save BlockOp ‘ Record ‘ Insert ‘

1 |8 GH Code o
5 7. JunpR naker macro g Iﬂi
3 3. FastTo Q maker macro m I A
4 3: FastTe o Paran A (#1) Ia
5 2: FastTo 8 Paran B (#2) IiEl
6 1: FastTo GOTO
7 5 1 Param C {#3) IB

: unp °
p 5- Mark Param I} {#4) IB k
+ o Paran P (#16) IB

9 Param L (#12) IB
Dielete | Up | D Copy 0K Func. State
@ ] 2
Inc ]9.91nm | 9. 1nm Lmm

Pos Re- Ma- Safe Iner- | Froc Proc NC

Lo Info sy cord irix Pos tia List Teach Yiew

Configurar o nimero de ID do cédigo GM para chamar o programa escrito com cddigo GM pelo operador para

fornecer maior flexibilidade.

Configurar diretamente o ID para o cédigo G ou cédigo M.

Param A (#1): O primeiro parametro a ser enviado para o cddigo G ou cdigo M.
Param B (#2): O segundo parametro a ser enviado para o cddigo G ou cédigo M.
Param C (#3): O terceiro parametro a ser enviado para o cédigo G ou cddigo M.
Param D (#4): O quarto parametro a ser enviado para o cédigo G ou cédigo M.
Param P (#16): O quinto parametro a ser enviado para o cédigo G ou cédigo M.

Param L (#12): O sexto parametro a ser enviado para o codigo G ou codigo M.

Observacdo: A seguir, os comandos para o Codigo GM usados com frequéncia.

Pardmetro da Ferramenta de Comutacdo: G5 Al, onde A esté definido como 0~3, indica 0 nimero do

parametro de ferramenta usado.

Chamar o arquivo do modulo NC 01234 exportado por “Procedimento”: G65 P1234.

Verificar em um Unico ponto de seguranca: G113 A0 € usado para verificar se estd no primeiro conjunto de pontos

de seguranga.
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5.4.11. Registro Global

I-H FEESSURE. thd Save Elockip ‘ Record ‘ [nzert
1 |[s: oW Code | Q
| ReclD | ®
3 |7 Tunp B Q
B - o Rec¥al World |
' : astle X 614.79898 | ©.680000
a3 PastTo Q
5 o FagtTo s |7 134, 42199 660 66A0
6 |1 FastT GOTO
o | 7 102, 20038 192. 86066
? - O
8 Mark r 76 . S08n B BeG0e
: O
o LineTo ‘ Speed ||
| Delete Ip ‘ Im ‘ Copy ‘ Func. State
a |@

xl 1A ¥ 164

Safe Iner- | Froc Froc
Fos tia List Teach Yiew |[Edit
E

Mover para as coordenadas do registro global.

Numero de Identificacdo do Registro: Baseado no nimero de identificacdo do registro.

Valor de Registro de Coordenadas: Recuperar o valor do registro global diretamente para exibicdo com base no
namero de ID do registro.

Coordenada Global: Exibe as coordenadas globais atuais.

Caminho: Seleciona 0 movimento para este ponto de registro.

Velocidade: Se a velocidade estiver em branco, isso indica que a velocidade da linha reta padrdo sera usada.
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5.4.12. Registro da Junta
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1~H PRESSURE. th4 Save BlockOp Record Insert

L e TGH Code 7 :
o RecD || -
2 7: Jump R —
i o RecYal Joint |
3|3 FastTo - | (1] ~77.35399 0.00000
4 3: FastTo o
5 9- FastTo g I2 -1.89300 0.00000
6 1: FastTo GOTO
I3 2.74699 0.60000
7 5: Junp °
8 6: Mark =l RL! -0.60038 0.60000
= O
9 FastTo 4 Speed
Delete Up ‘ Dn ‘ Copy
2 ) ® @ -
Joint xl x16 x100
—————— w
Safe Iner- |Proc Proc NC
Pos tia List Teach h'i’iew

Move para as coordenadas do registro da junta.

Func. State

Numero de Identificacdo do Registro: Baseado no nimero de identificacdo do registro.

Valor de Registro de Coordenadas: Recupera o valor do registro da junta diretamente para exibi¢do com base no

namero de ID do registro.

Coordenada da Junta: Exibe as coordenadas da junta atuais.

Caminho: Seleciona 0 movimento para este ponto de

registro.

Velocidade: Se a velocidade estiver em branco, isso indica que a velocidade da linha reta padrdo sera usada.

66



HIWIN.

CO07UE201-1812

5.4.13. Definir Sistema de Coordenadas

l~N PRESSURE . th4 ‘ Save BlockOp ‘ Record Insert ‘
: 5 GMEOde .............. Q Coor Record i
2 7: Jump E
3 3 FastTo o ReclD IB
4 3- FastTa o RPec¥al ‘Use‘c’al ‘
5 2: FasiTo g X 0.00000 9.00660
6 |[1: FastTo GOTO | [Y 0. 00006 #.00000
7 5- Tunp o A 0.860806 A.606060
8 6- Ha rk . __AajF 0.00006 8.60060
x o B 0. 06004 8 .00060
o C 0.868806 B. 60060

Delete 0K

-] =
Cont xl x18 x168 | Auto |Teach

L
Ha- Safe Iner- |Proc Proc NC
trix | Pos tia List Teach L‘e'iew

De acordo com as opgdes, selecione ou configure o sistema de coordenadas de trabalho atual

Configuracéo direta: O contetdo inserido na tabela é usado como o sistema de coordenadas de trabalho atual.

Registro Global XYZ: Configura a posic¢éo de (X, Y, Z) configurada no niamero de 1D do registro global em
“Sistema de Coordenadas de Trabalho”, enquanto (A, B, C) € configurado como O.

Posicédo e Postura do Registro Global: Configura as posi¢des de (X, Y, Z) e (A, B, C) configuradas no
numero de ID do registro global no “Sistema de Coordenadas de Trabalho”.

Registro do Sistema de Coordenadas: Configura o registro do sistema de coordenadas no “Sistema de
Coordenadas de Trabalho”.

Posicdo Atual e Postura: Configura as posi¢des de registro global de (X, Y, Z) e (A, B, C) quando o
procedimento for executado para esta linha no “Sistema de Coordenadas de Trabalho”.

Posicdo Dindmica e Postura: Leia o contetdo do valor R configurado e use-o como o valor para o “Sistema de
Coordenadas de Trabalho”.
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5.4.14. Configuracéo de Habilidade

1~ PRESSURE . th4 Save BlockOp Record ‘ Insert
1 |8 G Code 6 _
Disable “|Enable Dynanic ‘
2 7: Junp R |- | @ -
33 FastTo Q Skill Coor | Path Dir /
4 3: FastTo o
i Circl d
5 |2 FastTo EX Skill Tyve — 'l
6 |I1: FastTo GOTO | | Skill Range || 0.00000
> Tuwp o Section Dist ||  ©.08080
8 6: Mark
" o Init Hovenent || ©.00060
9 Speed
Delete Up ‘ Dn ‘ Copy 0K Func. State
3] 3] 3 e @ [
Joint |[E&OTH xl x10 x160 | Auto | Teach 10
. "
Layer Pos Coor Re- Ma- Safe Iner- |Proc Proc NC NC
I y Info cord |trix |Pos tia List Teach L'n’iew Edit

O modo de movimento especial é necessario para configurar o movimento do caminho, como arco de solda.

Desativar Habilidade: Se a habilidade foi ativada originalmente, este comando movera a posicao gerada pelo
deslocamento de habilidade para o caminho da linha reta da posicao original.

Ativar Habilidade: Se a habilidade foi desativada originalmente, este comando movera a posi¢ao atual para o
caminho de linha reta da posicéo de deslocamento de habilidade.

Se a habilidade foi habilitada originalmente, este comando movera a posi¢do gerada pelo deslocamento de
habilidade para o caminho da linha reta da nova posicao.

Sistema de Coordenadas de Habilidades: O sistema de coordenadas é seguido pelo

caminho da habilidade.

Tipos de Habilidades: Ha circulo, movimento para frente e para tras, movimento para a

esquerda e para a direita.

Intervalo de Movimento: Intervalo de oscilag&o, isto €, os deslocamentos méximos de distancia do

caminho original. Distancia da Secdo: A posicdo de oscilagdo aparecera repetidamente ap6s cada intervalo
de uma certa distancia da secdo no caminho, Movimento Inicial: O movimento inicial no comeco da

habilidade enquanto a distancia moével é 0.
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1~H FEESSURE . th4 ‘ Save BlockOp ‘ Eecord Insert

1 |8 GH Code
o Code Q) - visble . Euble - [omanic]
2 7 Jump E
3 3 FastTo Q Skill Coor | Path Dir (|
rBE FastTo o
Read Fron R ‘

5 5 FastTo B Offset Src ead From dl
6 |1 FastTo  |6010| [ Offset X ID ||@ | 8.255 |
TP Tump o Offset Y ID | |8 8.255
8 6 Hark —u
- o Offeet Z ID || 9.255
Delete Ip | Din Copy Ok Func. State

@ [ 3 ) 73
Cont xl x19 x168 duto | Teach

w

Ma- Safe Iner- |Proc Proc HNC
trix Pos tia List Teach Yiew

Habilidade Dinamica: O mesmo que Ativar Habilidade. E meramente que os parametros de habilidade s&o

determinados pelo contetdo do valor R.

Observacdo: Quando esta funcdo é usada, o deslocamento de habilidade calculado deve ser menor do que o

“Habilidade Maxima” na pagina “Limite”. Caso contrario, um alarme ocorrera.

ELLL

X 0.000
Y 0000
Z 0._006
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54.15. LineTo
[N | PEESSUEE. th4 ‘ Save BlockOp ‘ Eecord Insert
L k| 7 {5
2 |7 Junp B Setval Joint |
3 3: FastTo J1 8._80800
4 3: FastTo o
w1 T2 0_080000
5 |[2: FastTo 8
6 1: FastTo GOTO 12 9.090000
7 5: Junp o
3 6- Hark | T4 A_Beaan
, O
o ChangeTy]ne| GetStance | Speed I
Delete Ip | Dn | Copy (1] 4 Func. State
[ % [+ &
Cont %1 xla x188 futo | Teach
Pos Re- Ma- Safe Iner- |Proc Proc NC
LR Info e cord |trix |Pos tia IList Teach Yiew
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5.4.16. Curve Corner
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1N PRESSURE . th4 ‘ Save BlockOp ‘ Record ‘ Insert ‘
2 % Junp R Set¥al Joint |
3 3: FastTo 11 0.66800
4 3: FastTo o
12 0.00000
5 2: FastTo 8
6 |1: FastTo GOTO I3 0.00000
i 5: Junp o
3 6- Hark | | ]4 0.00000
: O *
o ChangeType GetStance Ead ius I
@ @ 2
Cont xl x18 xloa
Safe Iner- |Proc Proc NC
trix Pos tia List Teach Yiew
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5.4.17. Curve Point

1-N PRESSURE. th4 Save BlockOp Record ‘ Insert ‘
1 8: GMCode o Absolute f | Joint Coor X |
2 | Junp R 6 SetVal Joint |
3 3: FastTo S | |11 0._60000
4 3: FastTo o
5 2: FastTo 8 12 .60009
6 1: FastTo GOTO 13 0.00000
7 5: Junp o
3 6- Hark ||| 4 0.00000
: ¥

o ChangeType GetStance |

Func. State

? o
x10 x100
+ .
Re- Ma- Safe Iner- |Proc Proc KNC
cord trix |Pos tia List Teach h‘e’iew
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5.4.18 Curve Center
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1-H PRESSURE. th4 ‘ Save BlockOp Record Insert ‘
27 Junp R Set¥al Joint |
3 3: FastTo I1 0.00000
4 3: FastTo o

12 0.0600800
5 2: FastTo 8
6 |l FastTo 60101 '3 0.00000
7 5: Junp o
3 6: Mark | | T4 0.60000
= ¥
9 ChangeType GetStance
Delete lp | D ‘ Copy
° ° 2

Cont xl xl@ x106

Ma- Safe Iner- |Proc Proc KC

trix |Pos tia List Teach L‘Jiew
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5.4.19. Curve End

[~ | PRESSURE . th4 Save BlockOp Record ‘ Insert
LS GMCode o Absolute X | Joint Coor o |
W Junp R 6 Set¥al Joint |
3 3: FastTo | |J1 0.00000
4 |3 FastTo o
5 2: FastTo g 12 0-66000
6 1: FastTo GOTO 13 0._00000
T 5: Junp o
8 6- Mark || ]4 0.06000
: (%)

o ChangeType GetStance | Speed |
Delete Up | Dn ‘ Copy 0K Func. State

I
xl x10 x 166

Proc NC
Teach LV iew

Safe Iner- |Proc
Pos tia List

T 5di g Extremidade
IE Ponto médio [:Centro doarco do arco

do arco /\

Linha reta Transicdo de arco

Absoluto/Relativo: Indique que o contetido do valor de configuragdo € absoluto para o sistema de
coordenadas selecionado ou relativo a coordenada atual no sistema de coordenadas atualmente

selecionado.

Sistema de Coordenadas: Indique o sistema de coordenadas usado pelo contetido do valor de

configuracg&o.

Valor de Configuragdo: Ponto de coordenada alcancado por este movimento.

Coordenada: Valor de coordenada atual.

Velocidade: Se a velocidade estiver em branco, isso indica que a velocidade da linha reta padréo seré& usada.
Obter Coordenada Atual: De acordo com o sistema de coordenadas selecionado, preencha a coordenada atual
desse sistema de coordenadas no valor de configuracao.

Alterar Tipo: Altera o tipo de movimento.
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5.4.20.  Posi¢ao Dinamica

[N | PRESSURE. th4 Save BlockOp Record Insert
L e OCode 1€ Mbsolwe | Joint Coor d
2| Junp R RID R Value |Joint |
3 3: FastTo J1 0.00¢
4 3: FastTo o

5 2: FastTo 8 12 0.0
6 |1: FastTo GUTD| 13 0.00¢
7 5: Jump o

8 |6 Mark = |14 0.06¢
: L¥)

9 Speed RID
Delete Up | Dn ‘ Copy
) )

Cont xl x10 x100

Ma- Safe Iner- | Proc
trix Pos tia List Teach View Edit

Absoluto/Relativo: Indique que o contetido do valor de configuracéo é absoluto para o sistema de
coordenadas selecionado ou relativo a coordenada atual no sistema de coordenadas atualmente
selecionado.

Sistema de Coordenadas: Indique o sistema de coordenadas usado pelo contetido do valor de configuracao.
NUmero R: Obtenha os registros de origem das informacdes de coordenadas XYZABC. Se esta coluna estiver
em branco, isso indica que a coordenada anterior continuara a ser usada.

Valor R: O valor no registro do nimero R.

NUmero R de Velocidade: Obtenha os registros de origem das informagdes de velocidade. Se esta coluna
estiver em branco, isso indica que a velocidade da linha reta padrdo é usada.

Ir para a Posigdo Dindmica sempre usa 0 modo "Linha reta".

Este comando é aplicavel para trabalhar com o sistema visual ou PC para preencher a posicéo de destino e

notificar o robd sobre a realizacdo de movimentos.
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6. Lista

Del Select Single Run Select

T e @ -

@ @ -

@ : @ =

o 3 o 11

o 4 o 12

@ - @ =

@ s @ u

o ! o 15 Func. State
-] ] o ] |7‘

Cont xl x18 x188 | Auto | Teach 10
o [t Jeon [t [ p [ 1 o [l B

Esta pagina é usada para registrar os nomes de arquivos usados com frequéncia no procedimento de ensino, de

modo que possa facilitar o uso do acompanhamento. Ele também pode selecionar o nimero de ID do registro

através do ponto | externo e trabalhar com o botéo Iniciar para iniciar diretamente o procedimento selecionado

sem exigir a Caixa de Controle.

F

( o

CY.th4

@

BY.th4

Del Select

Run Select

16 posicdes para registrar o nome do arquivo, onde o
indicador vermelho na frente representa o arquivo no
namero € o item selecionado pelo ponto externo I, a
caixa cinza no meio pode ser clicada para selecionar o
item. Quando o item é selecionado, ele se ficara com
fundo verde. Se vocé clicar na caixa branca do nome do
arquivo, podera selecionar o nome do arquivo do
procedimento correspondente.

Limpe o nome do arquivo do procedimento para o item
clicado.

Inicie 0 nome do arquivo do procedimento selecionado na
tela.
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Single Cycle

Existem duas agdes, onde “Uma vez” indica para parar apos
uma execucao, e “Ciclo” indica executar repetidamente.

Tempo de execucgdo/tempo atualmente executado pelo programa
destino. Se o destino estiver definido como 0, ele indica que
sera executado continuamente sem parar. A hora atual também
pode ser preenchida de acordo com a condicao real.

if Select Changed

Cycle Stop

if Select Changed

Cycle old Select

if Select Changed

Cycle new Select

Seleciona 0 método de manipulacéo em ciclo:
Para o procedimento atualmente em execucéo.
Continua a executar o procedimento original.
Altera novo procedimento.
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7. Editar NC
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ncfiles Show. txt Save ‘ Savehs Compact
1 [#1=600e0 o Coor(654X)  InPos(689)
2 #2-0
3 o Coor(G54P) |J-Rec(G18)
4 oA L3 X0 Yo Z0 A0 F(#1/6) o Fast(GBO) VY-Rec(G11)
s .
136 | ine(GR1S8) Waitl(G20)
6 YHILE( 1) GOTO
8 —0 Hid(GO152) Set 0(622)
9 G668 L3 X67.380 Y-67.380 70 A-92.8 F(#1/6) o |
0 Cen(GA1S3) |Set R(G23)
o End(GA154) Delay(Go4)
Up Delete | Insert Copy ‘ Search Func. State
[’ ] L7 ] @
Cont xl x1@ x1060 | Auto | Teach
Ma- Safe Iner- |Proc Proc |NC
trix |Pos tia List |Teach |VYiew

A funcéo desta pagina é:

1. Registrar diretamente o arquivo de procedimento por NC.

2. Fazer algumas modificacGes para 0 arquivo salvo.

ncfiles

Selecionar a pasta. Quando
vocé permite fazer o login
como "Gerente", vocé pode
selecionar apenas "ncfiles".
Quando vocé permite entrar
no nivel acima de
"Desenvolvedor”, vocé pode
selecionar "macro_maker".

Show.txt |

Ao clicar nesse bot&o, vocé
pode selecionar o arquivo
salvo ou 0 novo arquivo.

Save | Saveds

Operar pelo programa
selecionado.
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Pesquisar um arquivo.

Delete [nsert‘ Copy ‘

Up ‘ Dn
Clicar na coluna do
‘ I Search nGmero pode aparecer na
caixa de texto para
modificacao.
1 ' #1-60000 Os tipos de entrada de texto
séo exibidos quando vocé
2 #2-0 seleciona Editar, "Teclado
simplificado" e "Teclado
completo”.
Registre os comandos
H cujas fungdes estdo
descritas no texto.

Compact

Operar pelo programa
Coor(G54X) InPos(GB9) selecionado.

Coor(G54P)  J-Rec(G18)

Fast(Go8) ¥-Rec(Gl1)

Line(GO150) WaitI{G20)

Pass(GO151) WaitR(G21)

Mid(GB152) Set 0(G22)

Cen(GB153) Set R(G23)

End(G8154) Delay(G64)

Observacdo 1: O arquivo pode ser salvo como 02234 e chamado para usar no “Procedimento”.
Observacdo 2: O comando final do procedimento é PROG_END.

Observacédo 3: O comando para retornar o procedimento principal € M99.
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8. Visualizar NC

Yorld Pos .#1:68869 5
| #2-0 -
| 0.000
v conoon | GOL3e YR Z0 A0 F(#1/6) Show. txt
YHILE( 1)
£ B FOR #50 = 8 TO 1
c 8.668 GO0 L3 X67.380 Y-67.380 Z0 A-92.8 F(#1/
Work Pos Go1 T8 L8 E1 08 USe Y10 W8 F(#1/6)
0008 || 601 T5 L8 X300 F(#1/2)
’ GO1 T5 L8 X-300 F(#1/2)
v 600600 Gel T8 L8 E@ F#l
Z 192.800 IF(#2 = 8)
#1=60000
C 0.008 ELSE
#1=30000

] P «
x1 x18 x168 Auto

Pos Re- Ma- Safe Iner- |Proc Proc
cord trix |Pos tia List |Teach

A funcdo desta pagina é executar diretamente os ncfiles.

Exibe as coordenadas. Clique no titulo das

Yorld Pos York Pos coordenadas para alterar o sistema de
X 0.000 0.000 coordenadas exibido.
Y 600.000 | 600.000
Z 192.800 | Z 192800
C 0.608 C 0.000

A linha atualmente em execucdo, -5

-5 indica que o procedimento nao foi
iniciado.
Nome do arquivo atualmente executado,
Ll clique para selecionar o arquivo salvo.

Controle de execucdo no procedimento.

Start Pause Reset
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9. Registro de Ponto

(]
1 Get Yorld 1 Get Joint
1 RefCoor o]
2 X 614.799 2 J11 -77.354
—2 RefCoor2 -2
=3 KL Y a4 || |3 2 -1.893
4 4
4 4
5 5
5 Z -102.2060 5 I3 2.747
6 g 6 | 7B
7 |7 C -76.508 7 |7 a2 J4 0.0086
8 ||8 8 |8
9 9 Line To 9 9 Fast To
Func. State

) e 2 G
xl x18 x108 | Auto | Teach
.
Safe Iner- |Proc Proc NC
Pos tia List Teach | Yiew

O registro de coordenadas inclui duas (2) categorias: registro global e registro de junta. Pressione o botdo

"Registro de Ponto" para mostrar a pagina de registro de coordenadas da seguinte maneira:
Existem 100 conjuntos de registros cada. Vocé ndo s6 pode clicar na coluna do nimero do registro para
selecionar e gravar, mas também clicar na coluna ao lado do nimero do registro para definir 0 nome da posicao

do ponto. O comprimento do nome pode ser de até 11 letras inglesas.

Existem dois botBes de funcéo para o registro global/de junta:

Get World Get Joint

- Atualizar as coordenadas globais/de juntas atualmente selecionadas para o

registro global/de junta atual.

Line To | Fast To

Calcular o caminho da linha reta para 0 movimento com base nas posic¢Ges
atual e de destino.
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10. Matriz

- Description X 0.606 Get PO
Y 600.008 | —
! > Goto PO
Posture 7 192808 oto
2 6 A 6.000
. — Save Posture X -492.118 Get Pl
3 7 ) Y -14.352
Goto Posture
¢ .00 1T | [z 192.500 | Uoto Pl
4 8
X -489.598
) Col Count(C) 13 Get P2
T-1 Y -175.837
Row Count (R) 16
Z 192.309 | Ooto P2
. Total (T) 208
0 Z Distance @.0pp | [Point ID | 0 Goto ID

) [ 3 B
x1 x18 x1086 | Auto | Teach

. 4 . 4
Ha- Safe Iner- |Proc |Proc |NC

trix Pos tia List |Teach | ¥Yiew
I'n

Esta funcdo é fornecida para a conveniéncia de escolher e colocar material com abordagem matricial. Facilmente

atraves da correcdo de trés posicoes de pontos e inserindo a contagem de colunas/linhas, sera possivel obter cada

ponto de posicdo. O sistema fornece nove (9) conjuntos de matriz para salvar.

Descrip
1 5
2 6
3 7
4 8
1. , selecione a ordem do conjunto de matrizes (0 a 8) a ser configurada. Para facilitar

a identificacdo, o texto pode ser inserido na coluna "Descricdo” para a descricao.

2. Depois de entrar no “Modo de Ensino”, a postura ABC serd ajustada para a visualizacdo de

monitoramento.

Save Posture

3. Clique em para registrar a postura.
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Clique em X+, X-, Y+, Y-, Z+, Z- para ajustar a posicao.

Get PO
Depois de ajustar a posicéo de PO, cliqgue em

Get Pl
Depois de ajustar a posicéo de P1, cliqgue em

Goto P2

Depois de ajustar a posicéo de P2, cliqgue em

Depois de inserir a coluna e a contagem de linhas, o sistema calculard automaticamente as contagens
totais.

Mude para o "Modo Automatico".

Save Posture

Clique em para virar a postura para a aparéncia registrada por maquina.
Goto PO ‘ Goto P1 ‘ Goto P2
Clique em para mover o robd para a posicao de conexao.
Point ID ) Goto ID

Digite a identificacdo do ponto e, em seguida, clique em "Ir para ID"
para mover o rob para a identificacdo do ponto na matriz (o ponto numérico comeca em 0.).

Para o curso da operacéo real, consulte 0 G16 no Cédigo G.
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11. Sistema de Coordenadas

11.1. Objetivo do Sistema de Coordenadas

Como a posicao relativa entre o local onde a pega de trabalho é carregada e o corpo do rob6 ndo serd a mesma
durante a programagdo, um método deve ser fornecido para adaptar a variacdo entre as posi¢oes. O sistema de
coordenadas é usado para esse prop6sito. Nao apenas o deslocamento do ponto espacial, mas também a rotacéo e

inclinacdo no sistema de coordenadas do robd podem ser compensados.
Como o rob6 pode ser usado simultaneamente nas varias areas de trabalho, esse sistema pode fornecer até dez (10)
conjuntos de coordenadas de trabalho para o uso do cliente de acordo com os requisitos reais.

Existem duas areas divididas na figura abaixo. A area esquerda é usada para visualizar os registros atuais do sistema
de coordenadas. A area a direita usa 0 método do sistema de coordenadas de 3 pontos para auxiliar no calculo do

deslocamento da posicédo, na dire¢do da rotagdo e na inclinagdo do sistema de coordenadas.

. . 0.000| 0.000| 0.000
1 0.600 0.000 0.000
Get XYZ | Get ABC
2 0.600 0.000 0.000
, [X] e bation for 3 Coordi}
0.0600 /
Z 0.000 - X ‘
5 0.000 - =
: A 0.000
7 ) A 0.000 :
Save Dir Cet P c P
C 0.000 et oto
8 B 0.000
9 Ret Current C 0.000 Goto Dir Get P2 Goto P2
[ @ 2 G 2
Cont x1 x10 x108 Auto | Teach
. 4
L Pos c Re- Ma- Safe Iner- |Proc Proc NC
YT | Info 0T cord trix Pos tia List Teach | Yiew

Depois que o ponto 3 € usado para fixar o sistema de coordenadas, ele pode ser salvo no sistema de coordenadas

para o uso do procedimento.
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11.2. Registros do Sistema de Coordenadas

0 a 9: Clique para selecionar o nimero do sistema de coordenadas a ser operado.

Get XYZ \

Obter XYZ: Traga XYZ de PO no lado direito para os registros do sistema de coordenadas.

Get ABC\

Obter ABC: Traga ABC na “Postura do Sistema de Coordenadas” calculada pelo sistema de coordenadas de 3 pontos

nos registros do sistema de coordenadas.

Set Current

Definir Atual: Configure o valor de gravacao do sistema de coordenadas selecionado como o atual sistema

de coordenadas de trabalho.
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11.3. Principio e Operacado do Sistema de Coordenadas de 3 Pontos

Na matematica, podemos determinar um sistema de coordenadas através das posicdes de trés (3)

pontos, onde:

PO: Origem do sistema de coordenadas

P1: Ponto ascendente do eixo primario

P2: Ponto ascendente do eixo secundario (no plano)

De acordo com as diferencas das pecas reais ou da dire¢cdo do movimento, a dire¢do do eixo primario pode
ser possivelmente um ponto em +X, -X, +Y, -Y, +Z, -Z, assim como a dire¢do do eixo secundério. Portanto,
existem vinte e quatro (24) tipos de sistema de coordenadas de 3 pontos.

-Z

Xcruza¥ =>Z7
ZcruzaX=>Y
Y cruzaZ => X

Depois de selecionar a posicéo relativa entre a peca de trabalho na area de trabalho e o robd, o sistema de

coordenadas de 3 pontos pode ser definido. As abordagens operacionais sdo descritas da seguinte maneira:

1. Quando é usado pela primeira vez, voceé ira configurar a postura a ser ensinada. A postura do braco
serd ajustada conforme a postura a ser ensinada e, em seguida, vocé clica em “Registrar a Postura
Calibrada” para que possa ser ensinada com a mesma postura todas as vezes.

2. Clique em “Para Postura Calibrada” para ajustar o robd como a postura de calibragdo registrada.
Primeiro selecione a origem PO, P1 e P2 usada para a base de calculo do sistema de coordenadas.

4. De acordo com a direcdo axial onde P1 e P2 estdo localizados, clique na selecéo da direcéo
axial na parte superior para alternar o eixo.

5. Mova o robd para alinhar o ponto final da ferramenta a PO e, em seguida, clique em "Obter P0O" para
trazer "Apresentar Coordenada Global" para a coordenada PO.

6. Se vocé pretende usar apenas a posicdo do sistema de coordenadas de deslocamento sem
alterar a rotacdo do sistema de coordenadas, basta corrigir PO.

7. Mova o robd para alinhar o ponto final da ferramenta a P1 e, em seguida, clique em "Obter P1" para
trazer "Apresentar Coordenada Global" para a coordenada P1.

8. Cligue em XYZABC abaixo para alinhar o ponto final da ferramenta para P2 e, em seguida,
clique em “Obter P2” para trazer “Apresentar Coordenada Global” para a coordenada P2.

9. O sistema calculara automaticamente a postura do sistema de coordenadas.
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12. Ponto de Seguranca

Quando o procedimento é executado, a desconexao repentina ou a reinicializagdo podem ocorrer, de modo que
a posicao de reinicializagdo seja diferente da ideal. Se o robd parar em uma posicado onde possa causar a interferéncia,
serd perigoso iniciar o procedimento apressadamente. Portanto, este sistema fornece essa fungdo para verificar

convenientemente a posicdo atual do robd no programa, o que pode reduzir o perigo e a perda de propriedade.
Existem quatro (4) conjuntos (0 a 3) de intervalos de verificacdo de posigdo, conforme planejado pelo sistema.

O intervalo de posicdo pode ser definido através da seguinte pagina: repetindo o ajuste da posicdo do robd para o

limite permitido e, em seguida, clique em "Trazer" para obter facilmente o intervalo configurado.

Selecione Definir
Ordem

[ Ml | Current [ Waal |
1
X Bringln 12829.597 0.000 7793.837 Bringln
3
Y BringIn 19192.513 600.000 67.155 Bringln
Coordinates
World Coor ' Z Bringln 19548.511 192.808 0.000 Bringln
Range 2
Get Range
C Bringln 6.600 8.000 06.0600 Bringln
Check Pos /\
Trazer a atual Trazer a atual
coordenada ao coordenada ao
To Center minimo _ maximo
ajuste de valor ajuste de valor Func. State

& [
x18 x100 Auto | Teach

Joint xl

"
Safe Iner- |Proc Proc NC
Pos tia List |Teach |VYiew

Coordinates

Yorld Coor

Tipo de coordenada de ponto de seguranga.

Range 2

Get Range

Usando as coordenadas atuais do robd mais e menos a configuracdo do intervalo como o intervalo
do ponto de seguranca.
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Check Pos

Verifique se as coordenadas atuais estdo no intervalo de configuracéo.

To Center

Calcular a meia soma dos valores maximo e minimo como ponto alvo do movimento, e segure este
botdo para se mover em dire¢do ao ponto alvo. Se vocé o soltar, ele ird parar.

Durante o processo de procedimento, o ponto de seguranga pode verificar a posicao atual através de G13.

O principio de operacao é que, quando um cédigo € usado para transmitir a ordem de ajuste, G13 colocara os
resultados verificados na variavel all-domain @ 40. Quando os resultados sdo verificados com sucesso, o valor de @
40 é 1. Se eles falharem, o valor de @ 40 sera 0.

A seguir estdo os contetidos macro do G113:
G13A0; verifica se as coordenadas atuais estdo no intervalo de ajuste do conjunto zero.
IF (@40'=1)
ALARM("Position check fail!!")
END_IF
PROG_END

Current Alarm and Warning 193 16819 18
Pozition check failll

History of Alarm and Warn
2818-12-11 13:88:26 Position check faill! =

Para usar convenientemente o procedimento de ensino, o sistema embala a verificagdo como o codigo G adicional.
Enquanto o comando do Codigo GM for usado, 0 G113 sera atribuido e colocado nos pardmetros de ordem definida
A (0 a 3). Se a verificacdo falhar, as mensagens incorretas serdo exibidas e a execu¢do do procedimento serd

interrompida.

13. Inércia

Quando o SCARA instala o objeto (como o terminal/jig) no eixo J3, 0 momento de inércia da carga deve ser

_ o . 2 o 2
considerado. O momento de inércia que o RS406 pode sustentar ¢ 0.01 kam®  onde o0 maximo ¢ 0-12 kgm*

Quando a inércia de carga no final de SCARA excede a inércia de classificagdo, vocé deve
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definir inércia como a coluna atual. H&4 uma barra de progresso abaixo da coluna para lembrar que o valor atual
estd localizado no intervalo (se a inércia na coluna atual ndo for 0, o sistema definird automaticamente a velocidade
maxima correspondente a inércia).

Caculation Current Setting 1- 1+

h .00 i Inertia 0.000 ka2

g.60 mn

W

Normal Dut of Compass

n .60 kg Schematic Diagram
Ball spline

T

B_aa T

. L
- = s
Inertia  0.000  kgnA2 ' Center of gravity

Set Current
s Currn | | h

L’ ] > ] @ @ ] ]
World | YWerk | Tool xl x18 x168 Auto | Teach
P " "
Poz Safe Iner- Proc Proc |NC

Layer Info Coor

Pos tia List | Teach |¥iew

A Ficha fornece um célculo simples de inércia, onde h, b, m e L representam o comprimento, a largura, o peso

e o deslocamento de gravidade do equipamento final.

14. Codigo G

14.1. Tabela de Resumo

Codigo |Funcéo Descricao
G
GO0 |Movimento Rapido L: 0 para global, 1 para trabalho, 2 para ferramenta, 3 para
Movimento do Caminho junta (padréo: trabalho)
GO01 M: 0 para absoluto, 1 para relativo (padréo: absoluto)
X: coordenada X ou J1
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Y: coordenada Y ou J2
Z: coordenada Z ou J3
A: coordenada A ou J4
B: coordenada B ou J5
C: coordenada C ou J6

F: Velocidade
G04  |Atraso
GO5 Pardmetros da Ferramenta de | Usado para trocar a ferramenta
Comutagéo
G09 |Posicdo Correta
Movimento de Registro da
G10 Junta
G11 |Movimento Registro Global
G13 Verificacdo Ponto de
Seguranga
G16 |Calculo do Ponto de Matriz
G20 |Aguardar |
G21 |Aguardar R
G22  |Definir O
G23 |Definir R
G31 |Percepcéo de Parada
Definir Sistema de OO0: Atribuir diretamente a posi¢cdo de deslocamento e a
Coordenadas postura O1: Use a posicao no registro global
G54 0O2: Use a posicdo e a postura no registro global O3: Use o
registro do sistema de coordenadas
O4: Use a posicdo atual e a postura
14.2. Movimento Rapido (G00)

GO0 X100 Y100 Z10 C39 F4000

Mover para a posicdo da coordenada de
trabalho (100, 100, 10, 39) com 4000
graus/min

GO0 L0 X100 Y100 210 C39 F4000

Mover para a posi¢do da coordenada global
(100, 100, 10, 39) com 4000 graus/min

G00 M1 X100 Y100 Z0 F4000

Mover para a posicdo relativa a

90




HIWIN.

CO07UE201-1812

coordenada de trabalho atual (100, 100, 0)
com 4000 graus/min

GO0 LO M1 X100 Y100 Z0 F4000 Mover para a posi¢do relativa a coordenada
global atual (100, 100, 0)
com 4000 graus/min

GO0 L2 M1 Z-20 F4000 Mover para a posicao relativa a -20 no eixo Z
da coordenada atual da ferramenta com 4000
graus/min

GO0 L3 X100 Y100 Z10 A39 F4000 Mover para a posi¢do da coordenada da junta

(100, 100, 10, 39) com 4000 graus/min

14.3. Movimento do Caminho (G01)
14.3.1 Linha Reta (S0)

Use G01 SO para configuragdo. Como SO é o valor padrdo, ndo é necessario gravar.

G01 X100 Y100 Z10 C39 F4000 Linha reta para a posi¢cdo da coordenada de
trabalho (100, 100, 10, 39) com 4000
mm/min

GO01 L0 X100 Y100 Z10 C39 F4000 Linha reta para a posi¢do da coordenada
global (100, 100, 10, 39) com 4000 mm/min

91




HIWIN.

CO7UE201-1812

GO01 M1 X100 Y100 Z0 F4000 Linha reta para a posicao relativa a coordenada
de trabalho atual (100, 100, 0) com 4000

mm/min

GO01 LO M1 X100 Y100 Z0 F4000 Linha reta para a posicéo relativa a atual
coordenada global (100, 100, 0) com 4000

mm/min

GO01 L2 M1 Z-20 F4000 Linha reta na posicéo relativa a -20 no eixo Z
da atual coordenada da ferramenta com 4000
mm/min

GO01 L3 X100 Y100 Z10 A39 F4000 Linha reta para a posi¢do da coordenada da
junta (100, 100, 10, 39) com 4000 mm/min

14.3.2. Transicao de Arco (S1)

Use GO1 S1 para configurar o ponto de transi¢do de arco.
O codigo R é o raio da transicdo de arco

G01 S1 X100 Y100 Z10 C39 R50 F4000 Transicéo de arco para a posicdo da coordenada de
trabalho (100, 100, 10, 0, 0, 39) com 4000 mm/min.

14.3.3 Arco de 3 pontos (S2, S4)

GO01 S2 é usado para configurar o ponto no arco. GO1 S4 é usado para configurar o ponto final do arco.

G01 S2 X100 Y90 Z80 Tome a posicao atual como ponto de partida. As
GO01 S4 X100 Y100 Z10 C39 F4000 coordenadas do trabalho (100, 90, 80) sdo um ponto
no arco, e as coordenadas do trabalho (100, 100, 10)
sdo o0 ponto final do arco.

14.3.4. Centro de Arco (S3, S4)

G01 S3 é usado para configurar o centro do arco. GO1 S4 é usado para configurar o ponto final do arco. Ao usar
G01, D2 e D3 serdo usados para atribuir arco no sentido horério ou arco no sentido anti-horario.
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GO01 S3 X100 Y90 Z80
GO01 S4 D2 X100 Y100 Z10 C39 F4000

Pegue a coordenada de trabalho (100, 90, 80) como
0 centro do arco, o ponto final do arco como
coordenadas de trabalho (100, 100, 10) para
desenhar o arco no sentido horario. Quando o
ponto final do arco € alcangado, a postura é (0, O,

39).

14.4. Atraso (G04)

G04 P100

Atraso 100 ms

G04 X1

Atraso 1 seg

14.5. Parametros da Ferramenta de Comutacao (G05)

GO05 A0 Alterna para os parametros padréo da ferramenta.

GO05 Al Alterna para o primeiro conjunto de parametros da ferramenta.

GO05 A2 Alterna para o segundo conjunto de parametros da ferramenta.

GO05 A3 Alterna para o terceiro conjunto de parametros da ferramenta.

14.6. Movimento de Registro da Junta (G10)

G10 P2 F1000

Move rapidamente a posi¢ao de N°. 2 “Registro
de Junta” com 1000 graus/min.

14.7. Movimento Registro Global (G11)

G11 P67 F2000

Linha reta para a posicao de N°. 67 “Registro
Global” com 2000 mm/min.

14.8. Ponto de Seguranca (G13)

G13 A0 Verifique se a coordenada atual esta no intervalo do conjunto 0.

Depois de executado, verifiqgue @40 igual a 1 na faixa de seguranca.

14.9. Ponto de Matriz (G16)

G16 T1P5 Obtenha a coordenada do 1° grupo, 5° ponto.
G16 T3 PO H20 Obtenha a coordenada do 3° grupo, 20mm acima do ponto 0.
G16 TO P7 H50 Obtém a coordenada do grupo 0, 50mm acima do 7° ponto.

Depois de chamar G16, a posi¢do do ponto da matriz sera salva na variavel global @51~@ 56. A altura do
movimento ascendente seguird a diregdo do eixo Z (PO~P1 cruzado PO~P2) do sistema de coordenadas para ponto
em Matriz 3. Um exemplo é considerado da seguinte maneira.
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G16 T1P2; chamar o primeiro conjunto do ponto coordenado para o
segundo ponto na matriz

GO01 X@51 Y@52 Z (@53+50) C@56 F3000, mova para a posi¢do no eixo Z para +50 no ponto

G01 X@51 Y@52 Z@53 C@56 F10000; vé direto ao ponto

14.10. Aguardar Ponto | (G20)

G20 12 S1 Espere 12 por mudar para 1.

G20 12 SO0 T1000 F1 Espere 12 por mudar para 0. Se o tempo de espera exceder
1000 ms, esta linha serd ignorada.

G20 12 S1 T2000 F2 A29010 B3 Espere 12 por mudar para 1. Se o tempo de espera exceder
2000 ms, um alarme de R29010.3 sera alertado.

I: Ndmero de ponto |

S: Valor de Comparacéo (Valor de Espera)

T: Tempo de Espera

F: Modo de Processamento de Falha, onde O para continuar esperando, 1 para pular esta linha e 2 para alarme
A: NUmero de ID de Alarme

B: Bit de Alarme

14.11. Aguardar Valor R (G21)

G21 R1100 V1 Espere por R1100 mudar para 1.

G21 R1100 V0 T1000 F1 Espere por R1100 mudar para 0. Se o tempo de espera
exceder 1000 ms, esta linha serd ignorada.

G21 R1100 M1 V99 T1000 F1 Espere por R1100 mudar para igual a R99. Se o
tempo de espera exceder 1000 ms, esta linha sera
ignorada.

G21 R1100 M1 V99 C1 T1000 F1 Espere por R1100 mudar para ndo igual a R99. Se o
tempo de espera exceder 1000 ms, esta linha sera
ignorada.

G21 R1100 V1 T2000 F2 A29010 B3 Espere por R1100 mudar para 1. Se o tempo de

espera exceder 2000 ms, um alarme de R29010.3
serd alertado.
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R: NUmero de ID do valor R

C: Modo de Comparacdo, em que O para igual a e 1 para ndo igual a

M: Modo, onde O para constante e 1 para valor de R

V: Valor de Comparacéo (Valor de Espera)

T: Tempo de Espera

F: Modo de Manipulacéo de Falha, onde 0 para continuar esperando, 1 para pular esta linha e 2 para alarme
A: NUmero de Alarme

B: Bit de Alarme

14.12.  Definir O (G22)

G22 01 S0 P200 Depois que 0 O1 esté definido como DESLIGADO, ele ira pausar
200ms.

G22 01 S1 Definir O1 como LIGADO

G22 01 S2 Mudar o status de O1

O: NUmero de Pontos de Saida

S: Status do Ponto de Saida, onde 0 para DELIGADO, 1 para LIGADO e 2 para
Alternancia

P: Tempo de Espera em ms

14.13.  Definir R (G23)

G23 R2010 TO V3 P200 Depois que 0 R2010 é definido como 3, ele ird pausar 200ms.
G23 R2011T1V2 R2011 = R2011+2

G23 R2012 T2 V2060 R2012 = R2060

G23 R2013 T3 V10 R2013 = R2013+1. Se R2013>10, defina R2013=0.

R: Ndmero R

T: Tipo de Valor (0 para absoluto, 1 para relativo, 2 para numeracao e 3 para ciclo + 1)
V: Status do Ponto de Saida
P: Tempo de Espera em ms

14.14.  Percepcéo de Parada (G31)

G31 M1 Z-100 F3000 R6130 S1 T1 Solte 100 mm com 3000 mm/min. Se R6130.0 = 1 no
decorrer da descarte, as a¢cGes ndo concluidas por este

comando serdo omitidas sem execugao.
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G31 Z-100 F3000 R6130 S3 T3

Mova o eixo Z para -100mm nas coordenadas de trabalho
com 3000 mm/min. Se R6130.0 =1 e R6130.1 =1 no
decorrer da queda, as a¢des ndo concluidas por este
comando serdo omitidas sem execucao.

Exceto pelos codigos R, S e T, outros cédigos G serdo 0s mesmos com o0 uso do comando GO1. R:

NUmero R

S: Valor da mascara operado com o valor do nimero R por AND. Por exemplo, quando o bit0 do valor R é
monitorado apenas, S1 pode ser usado; quando bitl, se o valor R for monitorado apenas, S2 poderéa ser
usado; quando bit0 e bitl sdo monitorados simultaneamente, o S3 pode ser usado.

T: Os valores operados por AND sdo 0os mesmos com aqueles para esse codigo parar por acionamento.

Observagao: 170~173 seré construido no sistema para corresponder ao R6130.x, que o ponto | disparado para parar
pode ser definido como este nimero para utilizar convenientemente esta funcéo.

14.15.  Definir sistema de coordenadas de trabalho (G54)

A rotacdo e a inclinagdo do sistema de coordenadas de trabalho podem se referir ao exemplo ilustrado em 2.2,
Existem trés (3) formas de atribuir o sistema de coordenadas de trabalho descrito da seguinte forma:

14.15.1. OO0 (Padréo) Atribuir Diretamente a Posi¢cdo de Deslocamento e

Postura

G54 X0 Y100 Z300 A0 BO CO

Configurar (0,100,300) como a origem do
sistema de coordenadas de trabalho
Sem rotacdo e inclinacdo

G54 X20 Y100 Z300 A0 BO C30

Configurar (20,100,300) como a origem do
sistema de coordenadas de trabalho
Girar horizontalmente a 300

G54 X20 Y100 Z300 A0 B10 C30

Configurar (20,100,300) como a origem do
sistema de coordenadas de trabalho
Postura do sistema de coordenadas como (0, 10, 30)
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14.15.2. O1 Usar a Posi¢do XYZ no Registro Global

G54 O1 P8 Use XYZ do registro global N°. 8 (P8) como o
sistema de coordenadas de trabalho. Nenhuma
rotagéo e inclinagéo.

14.15.3. O2 Usar a Posicéo e Postura XYZABC no Registro Global

G54 02 P6 Use XYZABC do registro global N°. 6 (P6) como
o sistema de coordenadas de trabalho.

14.15.4. O3 Usar o Registro do Sistema de Coordenadas

| G54 03 P8 | Use o registro do sistema de coordenadas N°.8. \

14.15.5. O4 Usar Posicéo e Postura Atual

G54 04 Use a coordenada XYZABC do procedimento
naquele momento como o sistema de coordenadas
do trabalho.

15. Sintaxe de Macro
15.1. Variavel

15.1.1. Variavel Local:

Existem 200 variaveis locais (tipo de ponto flutuante) em cada arquivo:

#1~#26: Se arquivos macro forem chamados, 26 varidveis no macro correspondem a 26 letras em A~Z. Ao chamar
macro, os cédigos A~Z podem ser usados no comando e trazidos as variaveis correspondentes ao arquivo de macro.
Se eles sdo Ncfiles programados por um usudrio, o proposito pode ser planejado por um usuario.

#27~#199: Planejado por um usuério.

15.1.2. Variavel Global:

Quando o procedimento é executado, a variavel global pode ser usada (tipo flutuante):
@1~@50: Existem 50 varidveis que podem ser planejadas por um usuario.

As varidveis globais podem ser acessadas pelos arquivos. Portanto, eles podem ser usados como um canal entre 0s
diferentes arquivos.
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A tabela a seguir é uma lista de todos os recursos e fungfes de acesso no robd articulado.

Leia para R, escreva LeiaparaR, |LeiaparaR,
Recurso para W escreva para escreva para Descrigdo
(Imediatamente ap6s o |W (Execute W
inicio do programa) quando o (Execute quando
programa for o programa for
executado na  executado para a
linha) linha)
executar de forma
sincrona com o
comando de acdo
| (Entrada) R MLC I F R MLC | Defina o numero do
O (Saida) R MLC O F R_MLC O W_MLC O AT software para
W_MLC O _F W_MLC O corresponder ao ponto
de hardware de saida
real.
R (Registro) R _REG_F R_REG
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W REG F W_REG
R BIT R_REG BIT F R _REG BIT
W _REG BIT F W _REG _BIT

#32 =R_MLC_I(206)

Leia o conteudo do 1206 para a variavel local N°. 32

W_MLC_0(123, 1)

Definir 0123 como LIGADO

#35 = R_REG(1200)

Leia o contetudo do R1200 para a variavel local N°. 35

#35=R_REG_BIT(1200, 0)

Leia o contetdo do bit 0 de R1200 para a variavel local N°. 35

W_REG(1200, 3434)

Quando o programa é executado na linha, o contetido do R1200
sera definido como 3434.

W_REG_BIT(1200, 0, 1)

Quando o programa é executado na linha, o bit 0 do R1200 sera definido
como 1.

W_REG_F(1200, 3434)

Quando o programa € iniciado, o conteldo do R1200 sera
imediatamente definido como 3434.

W_REG_AT(1200, 3434)

Quando o programa é executado na linha, o contetdo do R1200 seré
configurado como 3434 para ser executado de forma sincrona com o
comando de acédo (evitar a pausa da acao).

#1.00 => indica BitO de #1
#1.03 => indica Bit3 de #1

#1.32 => Quando 32 bits ou mais séo atribuidos, um alarme soara.

#1.01 =>R_MLC_I(1) => O valor atrib

15.3.

uido de Bitl em #1 é um para o sinal de entrada 1.

Funcdo Matematica

A tabela a seguir sdo as funcGes matematicas suportadas no sistema do robd.

Funcdo Matematica Descricao

SIN(DEG) Funcédo SIN

COS(DEG) Funcdo COS

TAN(DEG) Funcdo TAN
ASIN(VALUE) Funcdo ASIN
ACOS(VALUE) Funcdo ACOS
ATAN(VALUE1, VALUE2) Funcdo ATAN
SQRT(VALUE) Obter o valor médio quadratico raiz
ABS(VALUE) Obter o valor absoluto
ROUND(VALUE) Obter o valor arredondado
FIX(VALUE) Arredondar sem condi¢do
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MOD(VALUE, VALUE?) Obter o restante

+ Adicdo de dois nimeros

- Subtracéo de dois nimeros

* Multiplicacdo de dois nimeros
/ Divisdo de dois nimeros

| ou

&& e

I= Néo igual

== igual

15.4.  Controle de Fluxo de Programa

A tabela a seguir é a sintaxe do controle de fluxo do programa suportado no rob6 articulado.

Comando de Controle de Fluxo IF ~GOTO

Selecionar Declaragéo IF ...ELSE

Selecionar Declaragéo SELECT

Loop FOR ... END FOR, EXIT _FOR
Loop DO ...UNTIL, EXIT DO
Funcéo de chamada CALL_SUB, EXIT_SUB

15.4.1. Selecionar Declaracao (IF...ELSE, SELECT)

® JF...ELSE
Se a declaracéo de condicéao for valida, ela sera executada. Se néo, seré ignorada.

Exemplo
#1 =R_REG (100); Leia o valor de R100 e atribua a variavel #1.
IF(#1==1) ;Quando #1 == 1, escreva 1 para R50.
W_REG(50, 1)
ELSEIF (#1==2) ;Quando #1 == 2, escreva 1 para R51.
W_REG(51, 1) ELSE
W_REG (52, 1); Quando #1 ndo satisfizer as condi¢Bes acima, escreva 1 a R52.
END_IF ;Encerra condicdo IF.
® SELECT

Selecione o bloco executado de acordo com os parametros.
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Exemplo
#1 = R_REG(100)

SELECT(#1) ; Determina variavel #1

CASE 0: ;Quando o #1 for 0, executa G01 X10.
G0l X10

CASE 1: ;Quando o #1 for 1, executa G01 X20.
G0l X20

CASE 3,4,5: ;Quando o #1 for 3, 4 e 5, executa GO1 X30.
G0l X30

CASE_ELSE ;Quando o #1 ndo atender as condi¢des acima, executa GO1 X40.
G01 X40

END_SELECT

15.4.2. Comando de fluxo (IF...GOTO)

® Salto condicional, salto incondicional

Exemplo
IF(#1 == 100) GOTO 200 ;Quando #1=100, salta para N200.

G01 X30
END_IF
GOTO 100 ;Salto para N100

N100
G01 X20

N200
G01 X10

15.4.3. Loop (FOR, DO UNYIL, WHILE)
® FOR

101



HIWIN.

CO7UE201-1812

Usa 0 acimulo de parédmetros para determinar o loop de execucéo

Exemplo
FOR #1=1TO10 #1 =1 para 10
G00 X#1
#2 = R_MLC_I(55)
IF#2 ==1) ;Quando o #2 == 1, ir4 sair do loop FOR.
EXIT_FOR
END_IF
END_FOR ;:Quando o #1 == 10, ir4 encerrar o loop FOR.
® DO UNTIL

Se a determinacao da declaracao de condi¢do ndo for mantida, execute repetidamente o loop.

Exemplo
DO
IF(#1 == 8) ;Quando o #1 = 8, sai do loop.
EXIT_DO
END_IF
GO X#l
#l=#1+1
UNTIL(#1 >= 20) ;Quando o #1 >= 20, encerra loop.
® WHILE

Se a determinacao da declaracdo de condicdo for mantida, execute repetidamente o loop.

Exemplo
WHILE(#1<20) ;Quando o #1 for menor que 20, execute o programa no loop.
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IF(#1 ==10) ;Quando o #1 = 10, saia do loop WHILE.
EXIT_WHILE
END_IF
G04 X1 ;Aguarda um segundo.
#l=#1+1
END_WHILE

15.4.4. Chamar Subfuncdo (CALL_SUB)

® Chame a fun¢do no mesmo programa (A cadeia em CALL_SUB ”Nome da Funciao“ pode
incluir chinés, inglés e nimero).

Exemplo
#1 =R_REG (555) ;Informacado lida
CALL _SUB"HIWIN” ;Chama o subprograma "HIWIN”
G04 P500
PROG_END ;Encerra o programa
SUB"HIWIN” ;Subprograma "HIWIN"
IF(#1==1) ;Quando #1 = 1, sai da subfungdo e retorna ao programa principal.
EXIT_SUB
END_IF
G0l X5
END_SUB
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15.4.5. Chamar Macro

® Chamada de Arquivo
Depois que um pedaco do programa é salvo como programa de macro, o programa principal pode ser usado para

chamar pelo codigo G (G65). (O nome para salvar a macro pode ser o inglés mindsculo ou nimero, que precisa

ser salvo em ncfiles <no extension filename> de uma pasta de projeto).

Exemplo

G04 X5

G65 “hiwin” L2 Al B2 C3; Chame o nome da macro do arquivo (“hiwin”), execute duas vezes (pardmetro L) e
brilhante em #1=1, #2=2, #3=3.

G01 X30 ;M99 é necessario para adicionar o Gltimo final do subprograma "iwin", para que

possa retornar a esta linha e continuar.

Tabela Variavel:
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Alfabeto de A~Z
Arquivo NC A B (' D F F (j H : ]

} v 4 ! + ' ' - ¥ |
Varidvel B &Y i1 i =4 gh -'/ i -] Al
local Ll e Ll ", o " " riv
Arquivo NC K l M N () P 0 R 5 1

Variavel T ™ ™ £ " ™ I i A
3 B 3 1S Blf ¥lx L g
local 1 T ) I | I | | &
E - - . - & |" - - . N
L]
Arquivo NC U V \ X Y /
Variavel at

local

® (Caodigo G Definido pelo Usuério
Depois que um pedaco de programa é salvo como programa de macro, o programa principal pode ser usado para

chamar por codigo G (o nome salvo é maker_macro_gXXX, que é salvo na pasta do sistema <macro_maker>.).

O codigo G definido por um usuério esta entre G1000~G1100.

Exemplo

G04 X5

G1000 A1 B2 C3 ;Use G1000 para chamar a macro (maker_macro_g1000) e leve para #1=1,; #2=2 ¢
#3=3.

G0l X30 ; M99 é necessario para adicionar o Ultimo encerramento do subprograma

"Maker_macro_g1000", para que possa retornar a esta linha e continuar.

Descricdo M99: Retornar ap6s o subprograma terminar
Quando o NC no programa principal é executado no M99, ele retornara o inicio do programa para executa-lo
novamente. No subprograma, o M99 deve ser utilizado como final do programa, para que 0 programa possa ser

executado para retornar o programa principal.
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15.5. Exemplo de Programa de Ncfile

O seguinte é um exemplo de NCFile usando o comando acima mencionado:

#1 = 10000 :Define a velocidade de movimento
GO0 L3 X-90 Y90 Z0 A0 F#1 ;Move para a coordenada da junta
WHILE(1) ;Executa o loop infinito
G20 13 S1T100 FO ;Aguarda o I3 entrar e continua a executar
IF(R_MLC_I(1)==1) ;Determina 11 como a entrada
GO01 T5 L0 X-300 Y400 2192.8 CO F#1
G04 P100
ELSEIF(R_MLC_I(2) ==1) ;Determina 12 como entrada

GO01 T5 L0 X300 Y400 Z192.8 CO F#1
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G04 P100
ELSE ;Executa quando 11 e 12 nédo séo inseridos
GO01 T5 L0 X0 Y400 2192.8 CO F#1
G04 P100
END_IF
SELECT(R_REG (7000)) ;L& o valor no Registro 7000 e determina
CASE 0: ;Executa quando registrar 7000 =0
CALL _SUB "PROG1” ;:Chama PROG1
CASE 1. ;Executa quando registrar 7000 = 1
G301 ;Chama G 301 (maker_macro_g301)
CASE 2,3,4: ;Executa quando registra 7000 = 2, 3 e 4 GO0 L3 X-90
Y90 Z0 A0 F#1
G04 P100
END_SELECT
FOR#2=1TO5 ;Executa o loop FOR por cinco vezes

GO0 L3 X-90 Y90 Z0 A0 F#1
GO0 L3 X0 YO Z0 A-100 F#1
GO0 L3 X90 Y-90 Z0 A0 F#1
GO0 L3 X0 YO Z0 A-100 F#1
END_FOR
END_WHILE
SUB “PROG1” :PROG1
GO1 LO X300 Y400 Z100 CO F#1
GO1 L0 S2 X0 Y590 Z100 CO F#1
GO1 L0 S4 X-300 Y400 Z100 CO F#1
END_SUB

PROG_END
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16. E/S Incorporada e Registro

16.1. Tabela de Resumo
Entrada | Observacéo Descricao
11~139 | Ponto de ENTRADA | Sinal de entrada para o cliente

142 Grade de Seguranca | Quando um sinal € acionado, o robd faz uma

143 Grade de Seguranga | pausa.

144 Redefinir Redefinir e limpar o status do alarme

151 Inicio de NC Inicia Arquivo NC

152 Inicio de Ensino Inicia o procedimento atual

153 Pausa Pausa 0 caminho

154 Redefinir Caminho Redefinir o caminho

155 Iniciar Registro Iniciar o registro selecionado por uma lista

156 Redefinir a Maquina | Interromper o procedimento no tempo e
executar macro

157 Ponto de ENTRADA | Sinal de entrada para o cliente

147 Grade de Seguranca | Quando um sinal € acionado, o robd faz uma
pausa.

160 IN 1 Area de Interferéncia

161 IN 2
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162 IN 3
163 IN 4
164 IN 5
170 Pular para o Ponto |
171 Pular para o Ponto |
172 Pular para o Ponto |
173 Pular para o Ponto |
175 Bit0
176 Bit 1
177 Bit 2 4 Bit Selecionar CASE
178 Bit 3
183 ListIN1
184 L!S“NZ Listar a selecdo de registros
185 ListIN3
186 ListIN4
Saida | Observacéo Descri¢ao
01~39 | Ponto de SAIDA Sinal de saida para o cliente
040 Status de Alarme
050 Em execucao
051 Pausado
052 Preparado
060 | SAIDA1
061 | SAIDA?2
062 | SAIDA3 Area de Interferéncia
063 SAIDA 4
064 | SAIDA5
075 Bit 0
076 Bit 1
o77 Bit 2 CASE transformando a saida de 4 bits
078 Bit 3
Registro | Observacao Descricao
501 4 Bit Selecionar CASE
502 CASE
Transformando Saida
de 4 Bits
542 Funcdo de Gatilho R542.0: Inicio de NC

R542.1: Inicio de
ensino
R542.2: Pausa

R542.3: Redefinir caminho
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16.2. Protecdo da Area de Trabalho 142 e 143 (Usando Sinal da
Grade)
142 Grade de Segurancga Este sinal deve ser conectado ao sinal de grade instalado ao redor
143 Grade de Segurancga da maquina. Quando o sinal é acionado, o robd far4 uma pausa.

Se o sistema usar 142 e 143 como fonte de sinal da area de trabalho, qualquer sinal ser4 manipulado para pausar a

acdo em andamento. Se vocé quiser continuar a executar o trabalho, vocé deve pressionar o botéo Iniciar uma vez

na Caixa de Controle ou acionar o sinal de inicio de outra interface de operacao.

16.3. Bit (IN) Selecionar CASE

175, 176, 177 e 178 correspondem a Bit0, Bitl, Bit2 e Bit3.

Bit3

Bit2

Bitl Bit0 Total

273

22

M 2”0

R O] O] O o o o

= = P O O o o

= O O | | O O
| P O k| O | O
a1l B W N | O

*QOs valores totais serdo salvos no nimero R501.
Exemplo:
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'WHILE(D
[F(R_MLC I(51)==1) ;Determine I51 is input
SELECT(R REG(501)) :Read the value in Register 501 and determine

CASE I:

GO1 T2 L3 X90 Y90 Z0 A0 F4000

GO1 T2 L3 X-90 Y-90 Z0 A0 F4000

GO1 T2 L3 X60 Y60 Z10 A0 F4000
CASE 15:

GO1 T2 L3 X30 Y30 Z0 A0 F4000
CASE _ELSE

GO1 T2 L3 X90 Y90 Z0 A0 F4000

ND_WHILE
PROG_END|

Adicionar o arquivo do documento e editar CASE 0~15.
1. Enviar txt para uma pasta do ncfile.

2. Selecionar o caso de 175 a 178 e iniciar por 151 (NC Start).

16.4. Controle de Reinicializacdo da Maquina

Quando certos sinais ocorrem em algumas circunstancias, o procedimento em andamento sera imediatamente
interrompido. Enquanto isso, a maquina executa o outro procedimento para redefinir a posi¢do segura. O sistema usa
a fonte de sinal de reinicializacdo mecanica para o 147. Se o outro procedimento estiver sendo executado depois que
0 comando para reinicializagdo mecéanica for iniciado, ele serd parado e a macro de reinicializacéo (adicionar Macro
119) sera iniciada. Como a situagdo do aplicativo é diferente, a acdo para redefinir ird variar. Macro para redefinir

acdo padronizada pelo sistema ndo fard& nada. Um wusuario pode editar

a macro para

HIWIN.
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(maker_func_ins_macrol119) para sobrescrever a acao de redefinicdo padronizada pelo sistema.
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16.5. Controle de Procedimentos
151 Inicio de NC Inicia o procedimento selecionado na pagina “Execucao de
NC”.
152  |Inicio do Procedimento de Ensino |Inicia o procedimento na pagina atual "Procedimento™.
I53  |Pausa Pausa a execucéo do procedimento.
154 |Redefinir Caminho Reinicia o procedimento.
16.6. Inicio do Procedimento de Lista
183  |Selecdo de Procedimento de Lista
Bit0
184  |Selecéo de Procedimento de Lista
Bitl
185  |Selecdo de Procedimento de Lista
Bit2
186  |Selecdo de Procedimento de Lista
Bit3
I55 |Iniciar Registro Inicia o procedimento na lista que compreende 183~186
16.7. Area de Interferéncia
160 Proibida a Entrada da Area de  |Sinal de saida para sinal externo na Area de Interferéncia 1
Interferéncia 1 ] ]
060 | Sinal de Saida para Entrar na Area |Se a ponta da ferramenta entrar na Area de Interferéncia

de Interferéncia 1

depois que a Area de Interferéncia 1 neste sistema for
iniciada, o sistema enviara o sinal de saida O60.

Quando 160 e O60 estdo simultaneamente ligados, o sistema emitira um alarme.

Area de Interferéncia 2 ~ 5 no método similar

161 Proibida a Entrada da Area de Sinal de saida do sistema externo para a Area de
Interferéncia 2 Interferéncia 2

162 Proibida a Entrada da Area de Sinal de saida do sistema externo para a Area de
Interferéncia 3 Interferéncia 3

163 Proibida a Entrada de Interferéncia Sinal de saida do sistema externo para a Area de

Interferéncia
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Area 4 4
164  |Proibida a Entrada da Area de Sinal de saida do sistema externo para a Area de
Interferéncia 5 Interferéncia 5
061 |Sinal de saida ao entrar na Area de |Sinal de saida para a ponta da ferramenta que entra na Area
Interferéncia 1 de Interferéncia 2
062  |Sinal de saida ao entrar na Area de |Sinal de saida para a ponta da ferramenta que entra na Area
Interferéncia 1 de Interferéncia 3
063  |Sinal de saida ao entrar na Area de |Sinal de saida para a ponta da ferramenta que entra na Area
Interferéncia 1 de Interferéncia 4
064  |Sinal de saida ao entrar na Area de |Sinal de saida para a ponta da ferramenta que entra na Area
Interferéncia 1 de Interferéncia 5
16.8.  Sinal de Percepcao de Parada
I70  |Pular para o ponto |
I71  |Pular para o ponto |
172 |Pular para o ponto | Consulte a Introdugdo ao G31
I73  |Pular para o ponto |
16.9. Transformacéao de CASO para Bit (SAIDA)

075, 076, 077 e O78 correspondem a Bit0, Bitl, Bit2 e Bit3.

Bit3 Bit2 Bitl Bit0 Total
2"3 272 2”1 270

0 0 0 0 0

0 0 0 1 1

0 0 1 0 2

0 0 1 1 3

0 1 0 0 4

0 1 0 1 5

1 1 1 1 15

Vocé pode inserir 16 conjuntos de sinal usando o valor R (R502).

Exemplo: Quando vocé insere 5 Or 1 (estado LIGADO) em R502, ele correspondera a O75 ou O77.
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17. Comunicacao do Controlador

17.1. Introducao ao Protocolo de Comunicacgéao

Existem muitos protocolos de comunicacdo incorporados no sistema, incluindo a porta COM e a porta Ethernet.

Cada protocolo de comunicacdo corresponde ao arquivo parametro com ini. O arquivo de parametros esta
configurado corretamente para que o contetido da comunicacao esteja correto. Se vocé tiver algum requisito, entre

em contato com o agente para obter 0 arquivo de parametro correspondente e carrega-lo no controlador.

Protocolo Com
1. Servidor Modbus RTU: Fornecer para acessar o conteldo do controlador por maquinas externas.
2. Cliente Modbus RTU: Leia e escreva o conteudo dos dados do controlador para as maquinas

periféricas.

Protocolo Ethernet
1. TCP do Servidor Modbus: Fornecer para acessar o contetdo do controlador por maquinas externas.
2. TCP do Modbus Client: Leia e escreva o conteudo dos dados do controlador para as maquinas

periféricas.

17.2. Configuracdo de MODBUS
17.2.1. Modo RTU

Configuracéo de formato:
Etapa 1: Depois de abrir o Scon, vocé pode entrar na pagina de Comunicagéo.

‘ Communication i_ I/0 Mapping [ Files l Monitor \

Etapa 2: Selecione RS232, RS422 e RS485.

Etapa 3: Selecione SCARA como ModbusServerRTU (Escravo) ou ModbusClientRTU (Mestre).
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Protocol (Setting)

ModbusServerRTU

ModbusServerRTU '

ModbusClientRTU

Configuracdo de parametro:
Set File pode ser pesquisado na maquina no SCARA via Scon.

& | Com2_ClientModbusRTU
& | Com2_ServerModbusRTU
& | Eth_ModbusClientTCP
& | Eth_ModbusServerTCP

RTU definido no servidor (Escravo):

ServerModbusRTU.ini

[Common]
Debuglevel=0 If Debuglevel=2, You can see the content of the communication when
you use keyboard “ Ctl+Alt+F2" change to background.
Baudrate=38400 Baudrate
Bytesize=8 Bytesize B )
Stop-1 iop e
2‘;"‘9 as Ll Parity=Even None, Odd, Even
ik Timeout=50 Set Timeout
MaxSlavelD=6 Max SlavelD /
RegisterMode=32| 16bit, 32bit
Same as Client

that setti If RegisterMode=32 . Client set address is the local address
SI:v;; e ™ multiplied by two.

SlavelDR=9100 SlavelD(Show the register)
UseSlavelDR=5000 Currently use the SlavelD(Show the register)
IdleTimeR=5002  Number of Not receive the packet (Show the register)
CounterR=5003 Number of packets have been sent(Show the register)
ErrDataR=5004 Number of error data packets (Show the register)
ErrAddrR=5005 Number of error address packets(Show the register)
PkgThisR=5006 Number of receive the correct packets(Show the register)
PkgOtherR=5007 Number of packets is sent of other Slave(Show the register)
PkgRspR=5008 Number of packets received in response to the other Slave
(Show the register)
PkgExecptionR=5009 Number of packets received exceptional response from other
Slave(Show the register)
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ClientModbusRTU.ini

[Common]
Debuglevel=0

Same as
Server

Baudrate=38400
Bytesize=8
Stop=1
Parity=Even
Timeout=200
RegisterMode=16

TxPkgR=3001
RxPkgR=3002
RxErrR=3003
ErrSlaveR=3004
ErrFuncR=3005
ErrAddrR=3006
ErrCountR=3007
ErrOtherR=3008
TimeOutR=3009

If Debuglevel=2, You can see the content of the communication when

you use keyboard “ Ctl+Alt+F2" change to background.
Baudrate

Bytesize

Stop

None, Odd, Even

Set Timeout

16bit, 32bit

Number of packets have been sent(Show the register)
Number of receive the correct packets(Show the register)

Number of error SlavelD (Show the register)
Number of error FuncID (Show the register)
Number of error address (Show the register)
Number of error count (Show the register)
Number of the other error (Show the register)
Number of timeout (Show the register)

Same as
Server

LocalAddr=1000

DirectindexR=3020
DirectCount=1
[Direct00]
StatusR=2
SlavelD=1
FuncIlD=15
RemoteAddr=0
Count=100
LocalAddr=1000

Setting Polling count
Ex : PollingCount=2
[Polling00]
SlavelD=1
FuncID=3
RemoteAddr=1000
PollingIndexR=3010 Count=100
PollingCount=1 Set Polli LocalAddr=1000
[Polling00] First Polling [rollingdi]
SlavelD=1 SlavelD FundD=16
e FuncID=15 FunclID
RemoteAddr=0 Register of remote address | [Polling00]in this case, it's receive.
Count=10 Register count (from 0 to 9) | [Polling01]in this case, it's sending

Register of SCARA address

Set Direct Count

First Direct

Register of execute Direct00
SlavelD

FuncID

Register of remote address
Register count

Register of local address
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17.2.2. Modo TCP

Configuracdo de formato:
Defina SCARA como Servidor Modbus TCP (Escravo) ou Modbus Client TCP (Mestre).

None I

ModbusServerTCP
ModbusClientTCP

Configuracdo de parametro:
Set File pode ser pesquisado na maquina no SCARA via Scon.

& | Com2_ClientModbusRTU
&  Com2_ServerModbusRTU
@ | Eth_ModbusClientTCP
& | Eth_ModbusServerTCP

TCP definido no servidor (Escravo):

Ex:
PLC set remote address = 1000
SCARA address=500

ServerModbusTCPini

[Common]
Debuglevel=0 If Debuglevel=2, You can see the gafitent of the communication when
you use keyboard ” Ctl+Alt+E2* change to background.
Port=502 Set Port
Timeout=50 Set Timeout

R5001value : | RegisterMode=32  16bit, 32bit
0:Close If RegisterMode=32 . Client set address is the local address
1:0Open multiplied by two.

- OpenPortResultAddr=5001 Register of open port result

IdleTimeAddr=5002 Number of Not receive the packet (Show the register)

CounterAddr=5003 Number of packets have been sent(Show the register)

ErrDataAddr=5004 Number of error data packets (Show the register)

ErrAddrAddr=5005 Number of error address packets(Show the register)

PkgThisAddr=5006 Number of receive the correct packets(Show the register)

PkgOtherAddr=5007 Number of packets is sent of other Slave(Show the register)

PkgRspAddr=5008 Number of packets received in response to the other Slave
(Show the register)

PkgExecptionAddr=5009 Number of received exceptional response packets from other
Slave(Show the register)
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TCP definido no cliente (Mestre):

R3001 value :
0:Connection
close

1:In connection
2:Connection
fail
3:Connection
success
4:Connection
not response

ClientModbusTCP.ini

[common]

Debuglevel=0 If Debuglevel=2, You can see the content of the communication when
you use keyboard “ Ctl+Alt+F2" change to background.

ServerCount=2 Set connect count

[ServerQ]

Addr=192.168.139.203 ConnectIP

Port=502 Connect port

Timeout=500 Timeout

MaxRetry=3 Max retry count

RegisterMode=32 16bit, 32bit

StatusAddr=3001 Register of connection status

TxPkgAddr=3002 Number of packets have been sent(Show the register)
RxPkgAddr=3003 Number of receive the correct packets(Show the register)
EcpPkgAddr=3004 Number of exceptional packets

ActCount=2

[Act0_0]

FuncID=15 FuncID

RemoteAddr=0 Register of remote address

Count=100 Register count

LocalAddr=1000 Register of local address

As operacOes podem ser alteradas pela configuracdo de FunclD.

Fun
1 (

el i RO VI AN

(
(
(
> (
6 (

cID:

Remote O to Local A)
Remote I to Local A)

Remote D to Local R)
Remote R to Local R)
L.ocal R to Remote O)

| ocal R to Remote R)
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17.3. Fazer Upload de Arquivo no SCARA

Carregue o arquivo no SCARA depois de terminar.

0
) SCARA configure (71.0)

HIWIN.|

commumcaﬁonl I/O Mappng J Files I Monitor l Motion Control and System Technology
[00000000 v] |C:\Users\sean168\Desktop\Scon(v1.0)\00000000'\machine
Controller
Data
NCFile File KB Time & Refresh
OpenHMI 0000.str 215929 2016-9-29 8:56:19 &
§ o AbsHiwin.ini 1235 2016-9-29 8:56:19
PLC : :56:
aiomap.ini 1800  2016-9-29 8:57:18
Setup boot.ini 650  2016-9-29 8:56:19
Exe Com2_ClientModbusRT... 933 2016-9-29 8:56:19
f’;‘;“g:y Com2_ServerModbusR... 308  2016-9-29 8:56:19
Log Com3_ClientModbusRT... 859 2016-9-29 8:56:19 -
Language
Status :Ready!
Local
=Ela, KB Time Refresh
Com2_ClientModbusRT... 933 2016-09-23 16:52:39
Com2_ServerModbusR... §308 2016-09-23 16:53:47
Eth_ModbusClientTCP.ini 1091 2016 00 20 09:25:22
Eth_ModbusServerTCP.ini 240 2016-09-06 13:32:19 Delete Al

Seleci . Upload ﬂ Clique aqui
elecione o arquivo a ser
carregado de acordo com a

Reinicie 0 SCARA depois de fazer o upload do arquivo.
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18. Funcao de Comunicacao do PC

Fornecer as funcbes de comunicacgdo para PC (O sistema operacional precisa de janela.) E o desenvolvedor com
biblioteca de API para economizar tempo para desenvolver o protocolo de comunicagdo. Com a biblioteca da API,
vocé pode acessar a maioria das informagdes no sistema e controlar o sistema. Por exemplo:

Coordenadas

Status de ES

Alarme

Pardmetros de leitura e gravacédo
Iniciar, pausar e redefinir
Comando de movimento

oakrwndE

18.1. Conceito de API

A API (Application Programming Interface) é usada principalmente como os aplicativos na camada superior e
0s meios de comunicacdo para o controlador. Os aplicativos na camada superior podem salvar os comandos e dados
na fila de comandos e na memdria espelhada via APl e se comunicar com o controlador pela Ethernet para ler ou
gravar os dados. Portanto, a comunicacao entre a API e os aplicativos na camada superior pode ser concluida, onde a
fila direta, a fila de polling e os dados de memdria espelhada na fila de comando sdo detalhados na se¢do Fluxo de

Funcdo de Conexdo e Dados de Comando de Comunicacgdo abaixo.

Programa (software)

T——
Interface de Proaramacéao da Aplicacao

Biblioteca
_ _ Fila de Memoria
Fila Direta Pesquisa Espelhada
Comunicagdo
Ethernert

Controlador

Controlador -
Controlador

Controlador
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18.1.1.  Registo de Leitura/Gravacgao

O uso da API pode ler ou gravar os dados no controlador, incluindo coordenadas de leitura SCARA, controle
de status de E/S e assim por diante, para que 0 SCARA possa ser integrado aos periféricos. Antes de ler/gravar os
dados no controlador, vocé precisa entender o planejamento da memdria dentro do controlador e os significados do
IP. Um usuério pode usar uma parte dos recursos de memoria e as outras partes serdo definidas pelo controlador
antecipadamente. Quando um usuario |é ou grava os dados na memdria, 0 SCARA age de acordo com 0 comando
representado pela posicdo da memoria. Para a tabela de planejamento de recursos de memoria comumente usada,
consulte 18.4.

R52321 X coordinate Registro SCARA
R&232 ¥ coordinate

R&233 Z coordinate
R&236 C coordinate

[
HIWIN

O
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18.1.2.  Fluxo de Funcéo de Conexdo e Dados de Comando de

Comunicacao

Inicializar

.

Conectar
scif _LocalConnectIP()
scif GetTalkMsfi)

Definir o Ciclo de Comando

b

7 N\

Ler Dados de Memdria Espelhada

1. NUimero do controlador conectado
2. Quantidade de conexdo
3. Quantidade de uso de recursos

4. Senha de identificacdo do

IP do controlador SCARA

Estabelecer memoria

Definir Comando Direto

scif_cmd WnteX()

|7 Encerrar Biblioteca
scif Destrov()

\/‘?
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* O nome da funcéo X representa os diferentes tipos de padréo de dados,

incluindo R, I, O...e assim por diante. Por exemplo: ReadR/WriteR ¢
ler/gravar o valor R na memoéria, Readl é ler o valor de entrada e
ReadO/WriteO é ler/gravar o valor de saida.

® Inicializar: Quando vocé usa a API, a etapa de prioridade € inicializar scif_Init (). Os conteidos de

inicializacdo incluem o nimero do controlador conectado, a quantidade de conexdo, a quantidade de
uso de recursos e a senha de identificacdo do fornecedor. Ao inicializar o nimero de conexao e a
senha de identificacdo, o controlador pode ser conectado ao controle e a identificacdo pode ser
confirmada para conexdo com o controlador, assim como o encadeamento pode ser estabelecido. Se
a senha for digitada incorretamente, a inicializacdo falhara e a biblioteca ndo podera ser operada

normalmente.

1 Conex&o do Cada controlador pode suportar simultaneamente até
Controlador cinco conexdes. O nimero de conexdo é necessario
para definir quando conectado pelo software.

2 Quantidade de  |A quantidade do controlador conectado é usada para
Conexao monitorar. Quando um computador e dois
controladores sdo compostos simultaneamente por um
sistema, muitos controladores serdo necessarios para se
conectar. Este valor representa a quantidade do
controlador conectado.

3 Quantidade de Para usar convenientemente a biblioteca, uma memoria
Uso de espelhada sera estabelecida para cada conexdo no lado
Recursos do PC para salvar os dados lidos do controlador.

Quando houver muitas conexdes, deve ser dada atencao
especial ao tamanho da memoria aberta nesta
reivindicacao, para que todas as memaorias no PC sejam

ocupadas.
4 Senha do ID do Usado para identificar o ID do fornecedor e se conectar
Fornecedor ao controlador depois que um ID de uso for

identificado.

@ Conectar: Apds inicializar e conectar a scif_LocalConnectlIP(), o IP do controlador que vocé deseja

©)

conectar deve ser inserido. Depois que a conexdo € iniciada para garantir que a conexao seja bem-
sucedida, scif_GetTalkMsg() deve ser chamado para adquirir as informac6es de conexdo. Quando a
conexdo hem-sucedida é retornada, a API é totalmente conectada.

Definir o Ciclo de Comando: Para estabelecer os dados de comunicag¢do com o controlador, as
funcdes podem ser classificadas pelo requisito do usuéario como:
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v' scif_cmd_ReadX() para comunicacdo de dados continua: A comunicacdo de dados
continua significa ler o endereco de intervalo continuo (por exemplo, o intervalo de
endereco € 0~10).

v' scif_cb_ReadX() para comunicacdo de dados discretos: A comunicacdo de dados
discreta significa ler enderecos descontinuos de uma s6 vez (por exemplo, o enderego
é definido como 1, 5, 10.).

Exceto que o enderego de dados é lido, os padrdes de comando de comunicagdo na fila séo

classificados como:

v SC_POLLING_CMD para atualizagdo continua:

Este comando sera salvo na Fila de Pesquisa. O endereco configurado para leitura sera atualizado de

forma sincrona.

v SC_DIRECT_CMD para execugdo Unica:

Este comando sera salvo na Fila Direta. O endereco a ser lido ou gravado sera priorizado para

execucdo, ao passo que sera apagado apds executado em tempo de sinal. Quando vocé usa a

biblioteca, ela sera usada para gravar as funcdes no controlador. O padrdo de comunicagéo é

padronizado como SC_DIRECT_CMD.

* Observacdo Especial: Se a memoria espelhada utilizada nesta conexéo

precisar ser atualizada continuamente, o comando de comunicacdo
devera ser configurado como SC_POLLING_CMD.

Depois que SC_POLLING_CMD é definido, os dados podem ser classificados novamente por
scif_StartCombineSet() e scif_FinishCombineSet() para atingir a finalidade que reduz a quantidade

de pacotes.

Exemplo de Pacote Montado
char serverindex;
scif StartCombineSet(serverindex);
scif cmd_Readl(SC_POLLING_CMD, serverindex, 0, 100);
scif cmd_ReadR(SC_POLLING_CMD, serverindex, 10, 50);

scif _FinishCombineSet(serverindex);

@ Ler Dados de Meméria Espelhada: Depois que 0s dados de meméria de espelho sdo
estabelecidos,
scif_ReadX() pode ser usado para inserir 0 endereco de dados e ler os valores na memoria de
enderegos.

@ Definir Comando Direto: No comando direto, scif WriteX() pode ser usado para escrever 0s
dados, e o comando pode ser excluido depois de concluido.
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@ Encerrar Biblioteca: Depois que a API é conectada, scif_Destroy() deve ser usado para encerrar a
conexao.

*Para as bibliotecas relacionadas mencionadas nos fluxos acima, consulte o
Apéndice A.

18.2. Exemplo de Comunicacao para o SCARA

Esta secdo ira se conectar com o controlador SCARA pela API. Primeiro, o PC precisa se conectar ao
controlador. Depois que vocé abrir a configuragdo de rede no computador ¢ a pagina “Configuracdo de Rede” em
“Permissdes” do Pendente de Ensino para confirmar que o PC e o controlador IP estdo no mesmo dominio, o enderego
permitido de “Configuracdo de Rede” no Pendente de Ensino ¢ definido como PC IP e “Reiniciar Rede” ¢é pressionado
para concluir a configuracdo. A sintaxe do programa na camada superior é descrita nos exemplos reais como se
comunicar com o controlador por meio da API, de modo que possa ser concluido para ler o valor da coordenada do
status SCARA, JOG e E/S.
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Networking | Sharing

Connect using:
&¥ Intel(R) 1210 Gigabit Network Connection #5

This connection uses the following items: !
V| 9™ Client for Microsoft Networks
v g File and Printer Sharing for Microsoft Networks y

B} Q05 Packet Scheduler
W .a. Link-Layer Topology Discovery Mapper 1/O Driver
<& Link- Layer Topology Dtscovery Responder

Install... ] J Uninstall Properties
Description @
Transmission Control Protocol/Intemet Protocol. The default |

wide area network protocol that provides communication
across diverse interconnected networks.

OK || Cancel
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General ‘

You can get IP settings assigned automatically if your network supports
this capability. Otherwise, you need to ask your network administrator
for the appropriate IP settings.

~) Obtain an IP address automatically

@ Use the following IP address:

IP address: 192,168, 19 , 11
Subnet mask: 255.255.255. 0
Default gateway:

Obtain DNS server address automatically

@ Use the following DNS server addresses:

Preferred DNS server:

Alternate DNS server:

[ | validate settings upon exit

[ OK ][ Cancel ]

Interface —————————— Allow IPs g e

J1- | J1+

WC (69-8C-29-26-39-93 [[192. 166139,

1P f192. 168.19.6 | |192.168.95.38 Computer [P :.IIZ :""12

sk [255.255_255.8 Lontmﬂer[[’“glm_gil B ‘ ¥

Gateway | 1921681391 0.0.0.6 2 2]
13- | 13+

I Reset. [P 0.6.0.8 |

— Connect ion Setting

“34 I 14+

Func Inable Internet Awte Curremt Connectionz

Tool Fassword - - 4 u | B.0.6.8 |

| E 0 o W | 9606 |

Fane " m o T

|SrkRA = ® o = | pep88 |
i m M ® | e8|

Inc |@_ Bl | 8. Inm Inn Auto | Teach

hlia - Safe Iner- | Proc Proc HC
trix |Pos tia List |Teach | Wiew

127



HIWIN.

CO7UE201-1812

18.2.1. Exemplo de Conexao

Exemplo de
Conexao

Sintaxe Descricéo

#include "scif.n" Arquivo de Cabecalho

int rt;

DLL_USE_SETTING DlIISetting;
DllISetting.SoftwareType = 5;
DllISetting. TalkinfoNum = 10;

DlISetting.MemSizel = 1_NUM,; . o )

) ) Os itens inicializados e o tipo de software
DlISetting.MemSizeO = O_NUM,;
DIISetting.MemSizeC = C_NUM; representam o nimero do controlador conectado.
DllSetting.MemSizeS = S_NUM; TalkinfoNum é a quantidade de conex3o.

DlISetting.MemSizeA = A_NUM,;
DlISetting.MemSizeR = R_NUM;
DlISetting.MemSizeTT =0;
DIISetting.MemSizeCT =0;
DIISetting.MemSizeTS =0;

DIISetting.MemSizeTV ~ =0;
DIISetting.MemSizeCS  =0;
DIISetting.MemSizeCV  =0;
DIISetting.MemSizeF =0;

rt = scif_Init(&DIISetting,23594510,
"0B9287F3AE9D949A7751D8CBE51AS0BE46FBA406D

7TE9CEOB"); A inicializacdo é o nimero do fornecedor e a cadeia
i 1=
If (rt!=100) codificada e usada para determinar se a funcgéo foi
{

printf("initialization of library failed!"); inicializada com sucesso.

return 0;}

int ok;
ok = scif_LocalConnectIP(0,"192.168.19.200")
. _ Defina o IP do controlador e determine se a conexao
if(ok 1= 1)
{ foi estabelecida com sucesso.

printf(“connection failed"\n");

return O;
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Yprintf(“connected successfully\n™);

scif_StartCombineSet(0)
scif_cmd_ReadS(SC_POLLING_CMD, 0, 3000, 4);

scif_cmd_ReadR(SC_POLLING_CMD, 0, 3000, 80); Fornecer alarme, aviso e deteccdo de E/S via ReadS(),

scif_cmd_ReadR(SC_POLLING_CMD, 0, 6300, 50); e defina ReadR, ReadO e Readl devem atualizar de

scif_cmd_ReadR(SC_POLLING_CMD, 0, 6000, 80); forma sincrona os blocos de dados

scif_cmd_ReadO(SC_POLLING_CMD, 0, 0, 100);
scif_cmd_Readl(SC_POLLING_CMD, 0, 0, 100);

scif _FinishCombineSet(0)
while (1)

if (scif_GetTalkMsg(0, SCIF_CONNECT _STATE) Os dados sdo conectados com sucesso apds 0 uso de

== SC_CONN_STATE_OK) _
scif_GetTalkMsg() ser confirmado. Se for conectado
printf("data successfully connected\n");

break:} com sucesso, a conexdo e os dados sdo estabelecidos.
reak;

Sleep(100);}
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Exemplo de Transformacdo — Leia o valor da coordenada

Sintaxe

Descricéo

int Unit_Transform = 100000;

float World_X,World_Y,World_zZ ,World_C;

World_X = (float)((int)scif Read(6321))/
Unit_Transform;
World_Y = (float)((int)scif Read(6322))/
Unit_Transform;
World_Z = (float)((int)scif Read(6323))/
Unit_Transform;
World_C = (float)((int)scif_Read(6326))/
Unit_Transform;

Os valores no controlador sdo transformados
(divididos por 100 mil tempo) como 0s reais
coordenados, onde scif Read() I& os coordenados
(R6321~R6323 sdo os coordenados XYZ e R6326

é o coordenado C.)

Exemplo de Transformacao - modo do controlador - modo de ensino e

modo automatico

Sintaxe

Descricéo

int Current_Mode;

Current_Mode = scif ReadR(6039);
if (Current_Mode==0)
{

printf("maintenance mode\n");}
else if(Current_Mode == 1)

{
printf("auto mode\n");}
else

{
printf("teaching mode\n");}

Leia o endereco R6039 via scif ReadR() para

obter o atual modo do controlador

scif_cmd_WriteA(0, 804, 1);
scif_cmd_WriteR(0,180204,0);
scif_cmd_WriteR(0,47508,1);

Defina o modo do controlador como o modo
automatico

scif_cmd_WriteA(0, 805, 1);
scif_cmd_WriteR(0,180204,1);
scif_cmd_WriteR(0,47508,1);

Defina o modo do controlador como o modo
de ensino
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Exemplo de JOG-> continuar 0 movimento para a direcdo +X da

coordenada global

Sintaxe

Descricéo

/130G botéo ndo pressionado
scif_cmd_WriteR(0, 6301, 0);

/130G botéo ndo pressionado

scif_cmd_WriteR(0, 6302, 1);
scif_cmd_WriteR(0, 6303, 5);
scif_cmd_WriteR(0, 6300, 0);
scif cmd_WriteR(0, 6301, 1);

R6301 é o comando de eixo, que € numerado como
1~6 de acordo com as coordenadas XYZABC. O
R6302 € 1 para indicar o modo continuar. O R6303
é 5 para indicar a porcentagem da velocidade de
movimento no modo continuar. R6300 é O para

indicar o sistema de coordenadas globais.

* Observacao Especial:

Antes de selecionar o comando de eixo R6301 como a dire¢do do eixo X (R6301 = 1), vocé deve definir R6302
para 0 modo de acdo, R6303 para o modo de velocidade e R6300 para o sistema de coordenadas. Caso contrario,
depois que 0 R6301 no programa for definido como a direcdo do eixo 1~6, os comandos agirdo imediatamente de
acordo com o status atual do controlador.

Exemplo JOG -> incrementar movimento para direcao -Y da

coordenada global

Sintaxe

Descricéo

/1JOG botdo ndo pressionado
scif_cmd_WriteR(0, 6301, 0);

/1JOG botdo ndo pressionado
scif_cmd_WriteR(0, 6302, 0);
scif_cmd_WriteR(0, 6303, -10);
scif_cmd_WriteR(0, 6300, 1);
scif_cmd_WriteR(0, 6301, 2);

R6301 é o comando de eixo, que é numerado como
1~6 de acordo com as coordenadas XYZABC. O
R6302 é 0 para indicar 0 modo incrementar. R6303
é -10 para indicar a distancia do movimento (-
10mm) no modo de incremento, onde o sinal de
menos representa a direcdo oposta. R6300 € 1 para
indicar o sistema de coordenadas de trabalho.
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18.3. Exemplo de Comunicacao pelo Sistema Visual

O rob6 foi amplamente integrado ao sistema visual. Com a comunicacdo do sistema visual, as informac6es
sobre as coordenadas do objeto serdo carregadas para o aplicativo na camada superior. Com a API, as coordenadas
serdo gravadas na memoria do controlador. O controlador chamara o comando macro para ler o endereco de

memoria, para que possa mover o robd para a posi¢do de identificagdo do objeto.

Exemplo de macro

Exemplo guando o robd se move para a posicao de identificacdo do objeto
Sintaxe Descricéo
scif_cmd_WriteR(0, 8503, X); A posicao de identificacdo do objeto (X, Y,
scif_cmd_WriteR(0, 8504, Y); C) obtida pelo sistema visual é gravada na
scif_cmd_WriteR(0, 8505, C); posicao de memoria definida pelo usuéario e
scif_cmd_WriteR(0, 17004, 300); 0 nome do arquivo macro
scif_cmd_WriteC(0, 22, 1); maker_func_ins_macro300 é chamado por
Sleep(100); R17004, e a macro é acionada para iniciar

scif_cmd_WriteC(0, 22, 0); por C22.

Os comandos no contetdo da macro sdo editados pelo bloco de notas. O nome do arquivo é salvo como
maker_func_ins_macroXXX (exemplo: XXX é 300.), e a extensdo do nome do arquivo é excluida. Com o
SconConnection Setting, vocé pode selecionar a pasta de macros em “File” (veja o Capitulo 20 para upload). Os

arquivos de macro editados serdo carregados no controlador. VVocé pode inserir e iniciar a macro via R17004 e C22.

Conteudo
Sintaxe Descricéo

#1=(R_REG(8503)/100000);
#2=(R_REG(8504)/100000); Leia a posicdo da memoria para obter os
#3=(R_REG(8505)/100000); dados do objeto e mova para as coordenadas

da posicdo do objeto. Depois de atrasar em
GO1 L1 X#1 Y#2 C#3 F20000 300ms, va para a area de carga, envie o sinal
G04 P300 de saida e termine 0 programa.
GO0 L0 M0 X250 Y300 Z0 CO F20000
W_MLC_0O(5,1)
PROG_END
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18.4. Tabela de Planejamento de Recursos

Registro Comentar Descricao
Coordenada Global: : R2403001
—L N° do Eixo
No
Val_or R Coordenada Coordenada da Junta: : R2400001
registro Global N® do Eixo
Coordenada da 0
Junta
ex.
R2403016 — EixoCdoP1
R2403201 — Eixo X do P20
R550 é a porcentagem de velocidade (precisa ser
multiplicada por 100) quando a grade ¢ desacelerada
R550 Desaceleracdo  [para disparar.
Ex.: Quando vocé quiser definir 157 como
LIGADO, a velocidade do SCARA caira para 2%.
2*100=200, e definir R550=200.
R1001 Providenciar para Esses 3999 registros ndo serdo salvos apds o
para um cliente definir desligamento da energia.
R4999 seus proprios
dados dindmicos de
execucao
R8001~ Proporcionar para [Esses 999 registros serdo salvos apos o
R8999 cliente definir seus  |desligamento da energia.
proprios parametros
R6011 Modelo de Maquinario|Uma rodada para 0, um ciclo para 1, passo Unico para
2
R6037 Status do caminho |0 para Nao preparado, 1 para Preparado, 2 para
Inicio de Ciclo, 3 para Espera e 4 para Parada
R6039 Manutencao, Modo:
Automatico, Modo de [0 para manutencdo, 1 para automatico e 2 para ensino
Ensino (R)
R6300 Tipo de Coordenada |[Configuracdo do Sistema de Coordenadas:

0 para o Sistema de Coordenadas Globais, 1 para o
Sistema de Coordenadas de Trabalho, 2 para o
Sistema de Coordenadas de Ferramenta e 3 para o
Sistema de Coordenadas de Junta
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R6301 Selecdo de Direcdo do [Numero de Direcdo do Eixo 1~6
Eixo Numero Correspondente: 1, 2, 3, 4,5, 6
Coordenada Global: X, Y, Z, A, B, C
Coordenada de Trabalho: X, Y, Z, A,
B, C
Coordenada de Ferramenta: X, Y, Z, A,
B, C
Coordenada da Junta: J1, J2, J3, J4, J5,
J6
R6302 Modo de Movimento [Ensine o0 modo de movimento:
0 para incremento, 1 para continuar
R6303 Configuracéo de Quando 6302 = 0, a unidade é 0,01 mm multiplicada
Distancia/Veloci pelo valor atual; quando 6302 = 1, o valor atual é %
dade de velocidade.
R6307 Exibigéo de Modo continuar/modo
Distancia/Veloci incrementar
dade
1: x1/0,01mm
10: x10/0,1mm
100: x100/1mm
R6321 Coordenada X
R6322 Coordenada Y
R6323 Coordenada Z Coordenada global atual
R6326 Coordenada C
R6331 Coordenada X
R6332 Coordenada Y
R6333 Coordenada Z Coordenada de trabalho atual
R6336 Coordenada C
R6341 Coordenada X
R6342 Coordenada Y
R6343 Coordenada Z Coordenada de ferramenta atual
R6346 Coordenada C
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R6351 |Coordenada J1
Egggé ggg;ggz:g: jg Coordenada de junta atual
R6354  |Coordenada J4
R17004 |Controle Macro Inserir o nome da macro. A recuperacdo de macros
ird ler a pasta macro_maker. O nome recuperado é
maker_func_ins_macro099. Indica R17004 = 99.
R48109 |Relacdo de Velocidade|Use R para modificar a velocidade. 10000 indicam
100%, 5000 indicam 50% e assim por diante.
A812 Diminuir Proporgcdo  |[Use esse valor para modificar a proporgéo.
A810 Aumentar Propor¢do |Use esse valor para modificar a proporcao.
CO0 Inicio Inicio geral
C1 Pausa Pausa
C2 Redefinir Caminho Redefinir caminho
C22 Iniciar Macro Use para acionar o inicio da macro
C3000 [Redefinir Redefinir e limpar o alarme
SO Status Inicial Exibir o status inicial
S1 Status de Pausa Exibe o status da pausa
S22 Status Inicial de Macro|Exibir o status de inicio da macro
A803 Modo de Gatilho por sinal de pulso
Manutengao (W)
A804 Modo Gatilho por sinal de pulso
Automatico (W)
A805 Modo de Ensino (W) |(Gatilho por sinal de pulso
A830 Coordenada Selecione o sistema de coordenadas no modo de
Global (W) ensino.
A831 Coordenada de Selecione o sistema de coordenadas no modo de
Trabalho (W) ensino.
A832 Coordenada de Selecione o sistema de coordenadas no modo de
Ferramenta (W) ensino.
A833 Coordenada da Junta [Selecione o sistema de coordenadas no modo de

(W)

ensino.
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A842 Velocidade de Ensinar o modo de movimento
ensino (W) continuo: X1 (velocidade); incremento: 0,01
mm (distancia)
A843 Velocidade de Ensinar o modo de movimento
Ensino (W) continuo: X10 (velocidade); incremento:
0,1mm (distancia)
A844 Velocidade de Ensinar o modo de movimento
Ensino (W) continuo: X100 (velocidade); incremento:
1mm (distancia)
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19. Ensino de Scon

19.1. Preparacao

1. Verifique o IP no lado do PC (Caixa Vermelha 1) e 0 SCARA (Caixa Vermelha 2) estdo no mesmo dominio.
*Verificagdo e modificacdo do IP do SCARA: De Permissdes — Configuracdo de Rede na Caixa de Controle,
voceé pode é o mesmo dominio com o PC. Se ndo for, clique em Redefinir ap6s alterar o IP.

” General

You can get IP settings assigned automatically if your network supports
this capability, Otherwise, you need to ask your network administrator
for the appropriate IP settings.

(7) Obtain an IP address automatically

@ Use the following IP address:: h

IP address: 192,168, 19 . 11
Subnet mask: 255 .255.255., 0
Default gateway:

Obtain DNS server address automatically
@ Use the following DNS server addresses:

Preferred DNS server:

Alternate DNS server:

[ | validate settings upon exit PP T— .

Lok J[ concel |

~ Imterface I — — I‘“lf.'l-'ll"IPE
MAC 88-BC-29-26-39-93 192. 168.139. 1
- W 192.166.95.38 Computer [P
Mask  |295.255.255.8 Controller IF 1197 165 95,1
Gateway | 192.168.139.1 6.8.8.8
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19.2. Funcéao de Interface

- - e By

Connect Restart
2 Communication II‘O Mappng | Files | Monitor | Motion Control and System Technolog
3 Modbus Configure
RTU (Com2)

Com2 None

Protocol (Setting) Protocol (Runing) Count

'None ~ None 0 ‘

Status :

TCP (RJ45)

Status :

Caixa Vermelha 1: Cligue nos botdes Conectar e Reiniciar, clique no botdo Conectar para entrar na janela
Configuracdes de Conexdo (igual a 1.3) e, em seguida, cliqgue em Reiniciar para reiniciar o SCARA.
Caixa Vermelha 2: Altera as diferentes paginas.

Caixa Vermelha 3: Exibe a pagina de FuncgGes.

Caixa Vermelha 4: Cligue em HIWIN para exibir todas as versdes de arquivo disponiveis no controlador.
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Etapa 1: Clique no botdo “Conectar” na caixa vermelha para entrar na janela Configuracao de Conexéo da

seguinte forma:

ﬂ_ff SCARA configure (v1.0)

Connect Restart

Communication | 1/O Mapping I Files Monitor

lel'

Motion Control and System Technology

Modbus Configure

RTU (Com2)

Protocol (Setting) Protocol (Runing)

Com2 None -

Count

None ~ None

Status :

TCP (R345)

0 Reset

None ~ None

Status :

o

Etapa2: Clique no botdo “Detectar” para procurar pelo Controlador SCARA.

LocalDetectControllers
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Etapa 3: Depois de encontrar o Controlador SCARA, clique no botao “Conectar” para a configuragdo da conexao.

]'.

LocalDetectControllers

Connect

= =T R

LocalDetectControllers 1

[ Detect Disconnect

2
1. Scara : 192.168.19.200 -——+>Connected

Caixa Vermelha 1: Depois que a configuracdo da conexdo for bem-sucedida, o botdo mudara para
"Desconectar". Neste momento, vocé pode clicar no botéo para interromper a configuragdo da conex&o.

Caixa Vermelha 2: Depois de clicar no botdo Conectar, vocé pode verificar o status relacionado a Conexao
SCARA. Depois que a configuracdo da conexao for bem-sucedida, vocé podera fechar a janela Configuracéo de

Conexao.
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19.4. Pagina de Configuracédo de Comunicacao

O SCARA atualmente adota o protocolo Modbus, que pode fornecer controladores externos para configuragéo
de conexao e transferéncia de dados. Como ele é estabelecido em RTU e TCP/IP, RTU (RS232, RS422, RS485) ou
TCP/IP (RJ45) devem ser usados para conectar-se ao SCARA; a pagina de Comunicac¢do pode ser usada para
completar as configuracfes do Modbus (Para a configuracdo do Modbus, consulte o Capitulo 18.).

i~ ™

B - HIWIN.

Communication ‘ I/o Mappng I Files I Monitor ’ Motion Control and System Technology

Modbus Configure

1
RTU (Com2)
3
" Com2 RS485 v
l 4
Protocol (Setting) Protocol (Runing) Count
None v None 3 Reset

B Status :

TCP (R145)

B)

Status :

Caixa Vermelha 1: Area para definir o Modbus RTU.

Caixa Vermelha 2: Area para definir o ModbusTCP.

Caixa Azul 1: Definir RTU como Servidor (Escravo) ou Cliente (Mestre).
Caixa Azul 2: Exibe o status atual da configuracdo da RTU.

Caixa Azul 3: Definir RTU como RS232, 422 ou 485.

Caixa Azul 4: Exibe o status de comunicacéo da RTU.

Caixa Azul 5: Definir TCP como servidor (Escravo) ou cliente (Mestre).
Caixa Azul 6: Exibe o status da configuragdo atual do TCP.

Caixa Azul 7: Exibe o status de comunicacéo atual do TCP.

141



HIWIN.

CO7UE201-1812

19.5. PAGINA DE E/S
19.5.1. Operacao de Interface

O status de E/S, o mapeamento de E/S e a modificacdo de comentérios podem ser exibidos na pagina de E/S.

[ 1 scara configure (v1_0)

.- HIWIN,
I/o Mappmg i Files ] Monitor ’ 2 Motion Control and System Technology

1 Input(Female)

No. | Soft Status I Comment l‘:
Off IN_t | ‘

8 17 16 15 4 13 2 It

2 2 ~| off N2 |
I IIIIIII P 3, 3 | off IN3
e 4 4 - Off IN4

Output(Male)

No. | Soft Status | Comment ‘

01 02 03 04 O5 06 07 O8 1 1 +| of louT1 ‘
3 _ ‘ — ‘ (W . =] =
P IPFIIIIFIIIIE 3| 3 =| of |out3
i 4 4 ~-| off outs

Robot I/O(Female)
No. | Soft Status | Comment “
116 I15 I14 1 14 ~| Off IN_14
PO IIIITIIISI W 2 15 | off |IN15
CJCCICIC NG IC IR NG T IC IO N A | (M I T
N24 P24 015 014 013 14 13 (=

Ooff 0UT_13

Caixa Vermelha 1: Monitorar o status de E/S, correspondente aos pinos de hardware do painel de
controle.

Caixa Vermelha 2: O numero de E/S de software e 0 comentario de E/S podem ser modificados aqui.
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19.5.2. E/S de Software

Entrada:

Observacao Descricao

Grade de Seguranca | Quando acionado por sinais, 0
Grade de Seguranca | robo ira parar.

Redefinir | Redefinir e limpar o status do alarme
Inicio de NC | Inicia Arquivo NC
Inicio de Ensino | Inicia o procedimento atual
Pausa | Pausa o caminho

Redefinir Caminho | Redefinir o caminho

Iniciar Registro | Iniciar o registro iniciado por Lista
Redefinir a Méaquina | Interromper o procedimento em
tempo real e executar Macro

Bit 0
Bit 1
Bit 2 CASE Transformando 4 Bits
Bit 3

ListIN1 Selecéo registrada por Lista
ListIN2
ListIN3
ListIN4

Observacao
Status de Alarme|
Em execugio |

Pausado |

Preparado |
Bit 0

Descricao

Bit 1
Bit 2
Bit 3

CASE Transformando
Saida de 4 Bits
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19.5.3. Operacao de E/S

Mapeamento de E/S:

1 2
No| | Soft btatus | Comment e Noj| Soft Status | Comment 2
g | 5° || Off [IN_1 _=_| 1 ol | On | NC Start
2 “|| off |IN_2 E 2]| 52 ~|| On [Teaching Start
3 g (= Off |IN_3 31 53 v|] On |Pause
4 ‘5* Off |IN_4 4]l 4 ~|| off |IN4 5
= 1 T - s [T
7
No| |8 ~ | ptatus | Comment & No. | Soft | Status | Comment =
1 i =] Off |[OUT_.1 = ’ : 1 [] Off |0OUT_ 1 =
2 2 ] oOff |oUT. 2 3 2 2 5l 'Of |ouTr:2 3
3 3 ] Off |OUT_3 3 3 M| OF |OUT 3
4 4 ~| Off |0OUT_4 4 4 ~| Off |OUT_4
No. | Soft Status | Comment =2 No. | Soft Status Comment s
1 14 ~| Off |IN_14 1 14 ~| Off [IN_14
15 ~| off [In1s 3 2| 15 | off [mnis 3
16 ~| Off |IN_16 L 3| 16 -| off |IN_16 =
14| 13 ~| Off |0UT_13 14| 13 ~| Off |0UT_13 |

Método: Clique no menu suspenso (Caixa Vermelha 1) na coluna Suave para selecionar o nimero do
software (As funcdes sdo descritas como na pagina anterior) e, em seguida, pressione o botdo Entrar para
concluir o mapeamento de E/S (Caixa Vermelha 2).

Reversao de E/S:

3

No. | Soft Status | Comment e No. | Soft Status |[Comment =
1|1 -] off |IN_1 3 1| 1 9 *on [Nt £
2 2 | Off [IN_2 | 3 2 2 I Off [JN_2 r
3 3 i=] Of |IN.3 3 3 1 *On |EN_3

4 4 ~| Off |IN 4 4 4 Off [EN_4 ),
No. | Soft Status | Comment p No. | Soft Status |fComment =3
1|1 ~| off |ouT_t 3 1| 1 | off [put_1 .
2 2 ~| Off |0uUT_2 3 2 2 On |PUT_2 P
3 3 ~¥| Off [0OUT_3 3 3 On DUT_3

4 4 ~| Off |0OUT_4 4 4 Off |PUT_4 L
No. | Soft Status | Comment & No. | Soft Status |lComment o
1 14 ~| Off |IN_14 1 14 Off [EN_14 5
2| 15 +| off [IN_15 i 2| 15 | *on (fN_15 )
3 16 | Off |IN_16 — 3 16 Y Off [EN_16 =
14| 13 ~| Off |0UT_13 14| 13 On |PUT_13
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Clique duas vezes no item na Caixa Vermelha 3 para alterar o status atual.

Entrada: Entrada reversa apés clique duplo. A caixa sera transformada em fundo amarelo depois de invertida, e
um "*" sera exibido.

Saida: Clique duas vezes para ativar/desativar a saida.
Modificagdo de comentério de E/S

O comentario de E/S é modificado no Scon, que pode ser usado como a determinacgdo da fonte do sinal.

Close
Status light

@ | v |
@ 12 @ 0T 1
@ i3 @ o2
@ |14 @ o3
@ 157 @ o 4
@ SafetyButton @ o5
@ | Alarn Clear @ 016
:_) Brakebutton :_) OuT_7
7 EE @ o s
\ Update
@ | EHGBOX @ ot 9
No. | Soft Status || Comment gl 3
1 1 ~| Off J|IN.1 ‘H
2| 2 ~| off ||IN2 E
3 3 ~| Off [{IN_3
4 4 ~| Off J|IN_4

No. | Soft Status ||| Comment
1 ~| Off jjouT_1 'IE .
2 =] Of J|OUT. 2
3 ~| Off JJOUT_3
4 ~| Off j|oUuT_4

B S S

No. | Soft Status || Comment
1 14 ~| Off ||IN_14

2 15 ~| Off J|IN_15

3 16 ~| Off J|IN_16
14 | 13 ~| Off J|OUT_13
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Os comentarios na pagina de E/S correspondem aos da Caixa de Controle (como Caixa Azul 1, 2 e 3).

Depois que vocé modificar o comentéario, cnc_plc_000X.str (Observacéo 1) na pasta plc sera carregado para SCARA
e SCARA (precisa corresponder aos arquivos enviados por idioma) ser reiniciado para alterar o comentario sobre a
Caixa de Controle.

o
Observacéo 1: Idioma EM, chinés tradicional (cnc_plc_0000.str), chinés simplificado (cnc_plc_0001.str) ou

inglés (cnc_plc_0002.str), podem ser selecionados na pagina Monitor.
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19.6. Transferéncia de Arquivo

.
") SCARA configure (v1.0)

Restart

HIWIN.

Motion Control and System Technology

Communication | 1/0 Mapping | Files | Montor | 2
1 J

100000000 «|| |[c:\Users\sean168\Desktop\Scon(v1.0) - \00000000

Controller
2

NCFile 4 File KB

Open File 6

Time Refresh

OpenHMI
Macro
PLC
Machine

36HR-TEST.th4
LISTA.th4
LISTB.th4
LISTC.th4
NOISE-J1.th4
NOISE-J2.th4
NOISE-J3.th4

2016-8-12 10:15:12
2016-7-27 15:51:52
2015-11-27 16:22:45
2015-11-27 16:22:46
2016-9-21 16:26:2

2016-9-22 11:11:16
2016-8-1 17:50:10

Delete

Delete Al

Language

Local

File Time

123.th4 2016-07-25 20:11:17
36HR-TEST.th4 2016-07-25 20:11:14
ABC.th4 2016-07-25 20:11:17
FF.th4 2016-05-30 19:47:12
LISTA.th4 2016-07-25 20:11:14
LISTB.th4 2016-07-25 20:11:14
LISTC.th4 2016-07-25 20:11:14

Caixa Vermelha 1: Selecione a pasta no caminho raiz.

Caixa Vermelha 2: Pasta de arquivos como a tabela abaixo.

Caixa Vermelha 3: Caminho de arquivo.

Caixa Vermelha 4: Arquive os dados no controlador.

Caixa Vermelha 5: Arquivos na pasta raiz.

Caixa Vermelha 6: Abra a pasta no caminho da Caixa Vermelha 3.

Caixa Vermelha 7: Executar, adicionar, excluir, baixar para o PC pelo arquivo do controlador.
Caixa Vermelha 8: Executar, adicionar, excluir, carregar para o Controlador na pasta raiz.

Caixa Vermelha 9: Status do arquivo.
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Dados Pasta salvando o arquivo de procedimento.
NCFile Pasta salvando o programa NC.
10
OpenHMI Salva a pasta do arquivo de interface homem-maquina.
Macro Salva 0 nimero de maker_macro_g e maker_func_ins_macro.
PLC Salva PLC_ladder no Controlador.
Maquina Salva os arquivos de parametros do Controlador.
Configura Salva o arquivo de atualizagdo do Controlador.
can
Seguranga Salva o arquivo de seguranca do Controlador (Se estiver perdido, a
Caixa de Controle ndo pode ser iniciada).
Imagem Salva os arquivos de interface homem-maquina e Boot.
Registro Salva as informages de Alarme.
Idioma Salva o arquivo de idioma.

Caixa Vermelha 10: Se vocé quiser carregar 0s arquivos na caixa vermelha, o SCARA sera reiniciado para
entrar em vigor.
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19.7. Pagina Monitor

Os valores em todos os registradores podem ser monitorados pela pagina Monitor. O objetivo é

usado para obter o valor interno.

| HIWIN.

Monitor | Motion Control and System Technology

2y

1 R ree | tocal | cobel |5

Show| Comment 51 NC Start

v 3 5& Teaching Start
53 Pause

54 Path Reset

13 IN_13

14 IN_14

15 IN_15

Caixa Vermelha 1: Altere os valores de I, O, C, S, A, R e R Bit no Controlador.

Caixa Vermelha 2: Selecione o idioma do comentario.

Caixa Vermelha 3: Registre o enderego a ser monitorado.

Caixa Vermelha 4: Quantidade a ser monitorada.

Caixa Vermelha 5: Exibicéo.

Caixa Vermelha 6: Exibicao e modificagdo dos valores no registro, exibicdo do comentario.

Caixa Vermelha 7: Execucdo do enderego do registro.
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JONA, SUICA
www.hiwin.ch
info@hiwin.ch

HIWIN s.r.o.
BRNO, REPUBLICA
CHECA
www.hiwin.cz
info@hiwin.cz

HIWIN SINGAPURA
SINGAPURA
www.hiwin.sg
info@hiwin.sg

The specifications in this catalog are subject to change without notification.

HIWIN COREIA
SUWON - MASAN, COREIA
www.hiwin.kr
info@hiwin.kr

HIWIN CHINA
SUZHOU, CHINA
www.hiwin.cn
info@hiwin.cn

Mega-Fabs Motion System, Ltd.

HAIFA, ISRAEL
www.mega-fabs.com
info@mega-fabs.com

HIWIN TECHNOLOGIES CORP

Ne. 7, Jingke Road,

Taichung Precision Machinery Park,
Taichung 40852, Taiwan

Fone: +886-4-23594510

Fax: +886-4-23594420
www.hiwin.tw

business@hiwin.tw
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