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Robot1 — médulo Stend

Instalacdo de calhas DIN realizada por rob6 BORUNTE BRTIRUSO707A - descricdo resumida

Stend é uma estrutura tridimensional para configurar e instalar calhas DIN sem risco para o metal. O
robo, a base, a estagdo de recolha e a propria pega sdo manipulados com o mouse; a garra no eixo J6
€ montada a partir de uma haste, uma viga e uma barra diretamente no modelo. O programa calcula
automaticamente a area de alcance, o plano de instalagdo em 98-112 alvéolos e mostra todo o ciclo
com simulagdo de entradas e ar — antes mesmo que o rob6 real se mova.

H Stend - projeto «OcHOBHO» — PRODUI;.ED = (m] b
Configuragdo | Execugdo aseco 561 PRODUGEO Eixos  Ferramenta  Objetos o Anular ~ Refazer lso Tope Frente
Lado

Robd ezonas Posicbes Pecaecaixa Entradasear Ciclo  Vista

Calecule rapido

Quantas pegas colocar (0 — todas) 55
Comecar pela pega 437
Mova pega aparece apds, s: de 102
até, s 103
PlayR: velocidade do robd ndo superior a, % 1003

Calculartude | CalcularePlay | Caixa nova

Programa para a conscla
Velocidade no programa da consola, % 302
Codigo do comando de saida (0 — ndo definida) L=

Exportar o programa...

Planc de colecagdo
Quantas colocar (0 — todas) 55

Origem Auto ~

Robé real: 11 83,68 - )2 -11,82 - J3 41,67 - )4 1,98 - J5 -80,99 - 16 169,92
X49,0-Y473,8-Z901,8 mm

Virtual ~ do robé Limites... 11 — =+

P Play P PlayR 1 Ao ponte inicial Pausa | Parar ®1 P ey A e

Janela Stend: a esquerda, uma cena com um robd, uma caixa e trilhos dispostos; a direita, uma representacao do ciclo.

O que pode ser configurado com o mouse:

® Robo, caixa, estacdo de recolha e componente - arrastar pelo chdo; altura e dire¢do — com Shift e Ctrl.
® garra no J6 - suporte, viga e riel: A funcéo Shift altera o tamanho, Ctrl move, Alt remove e retorna o né.

® Eixos do rob6 — ativados ao clicar no sino; o Ctrl permite inserir varios eixos, e o botao direito gira a
camera.
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H Stend - projeto «OCHOBHOIH» — PRODU(;AD

Configuragde  Execugdoaseco 501 PRODUGEO

Lado

P Play P PlayR © Ao ponto inicial

Eixos  Ferramenta ~ Objetos £ Anular ~ Refazer Iso Topo Frente

Robé ezonas Posiges Pegaecaia Entradasear Ciclo  Vista

Barra de garra

Comprimento da barra, mm 468,90 7
Largura da barra, mm 30,00 7
Altura da barra, mm 9,00 7
Avango para baixe (flange — ventosas), mm 15970 7
[ Medide

nio medido — plano por estimativa

Avango para a frente, mm -102,20°3
Desvio lateral, mm 9302
Rotagdo na flange, © 0,000:3

B Montante desde a flange
[ Viga ao lengo da calha

B Garra com ventosas

Comprimente da viga, mm 180,73
Deslocamento da viga, mm 49,67
Ventosas 43
Didmetro da ventosa, mm 20,005
Curso da ventosa, mm 6,002
Sensor 1 a partir do centro, mm -213,60 3
Sensor 2 a partir do centro, mm 213,60 2

Robé real: 11 83,68 - )2 -11,82 - J3 41,66 - J4 1,98 - 15 -89,99 - 16 169,92
X49.0-Y473.8-7901.8 mm

Virtual — do robd Limites... | 11 - I+

5i... Fara lnicia Lravar do robo

Pagina "Peca e Caixa": dimensdes da haste, da caixa e do componente na posicdo J6 — suporte, viga, ventosas e sensores.

Calculo do ciclo com um unico botao

Na aba "«Ciclo»", grupo "«Calculo Rapido»": especifique quantas pecas deseja colocar e apds quantos
segundos a proxima aparece, e clique em "«Calcular Tudo»". O programa registrara a posicdo da peca, obtera
o ponto inicial do robé virtual, ativara a simulacdo e calculara o plano.

Na linha abaixo dos bot&es, aparecera o resultado: quantas pecas cabem, em quanto tempo, qual o tempo
médio por peca e quantas dessas sdao para esperar por uma nova peca. Se as velocidades ainda ndo foram
medidas, estara indicado de forma clara que o tempo é apenas uma estimativa. O botdo «Calcular e Iniciar»

inicia a simulacdo imediatamente.
Campo

Quantas pecas colocar

Com qual peca comegar

Uma nova peca aparece apos

PlayR: A velocidade do rob6 ndo deve
exceder

O que define:

Quantas hastes colocar nesta execugdo. 0 — preencher a caixa
completamente.

Os alvéolos até este nUmero sdo considerados ocupados — o ciclo continua
apos a parada.

O intervalo entre a aparicdo da préxima haste, por exemplo, 3...7
segundos.

Limite de velocidade de qualguer movimento no robd atual.
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De um modelo para o robo real.

Principio principal: inicialmente, todas as configura¢des sdo testadas em um ambiente simulado, e a
implementacdo no hardware é feita de forma gradual.

1. Play — apresentacdo da peca no palco: o robd permanece imével.

2. Teste sem agua — 0s mesmos passos sao registrados no log, e nenhuma instrucéo é enviada para o
dispositivo.

3. Apenas J1 — o rob6 gira um eixo a uma velocidade ndo superior a 5%.

4. PlayR — um sistema completo, que inclui a execu¢do em um robd, com verificagdo de pontos e limite de
velocidade.

Possibilidade de parar a qualquer momento. O botédo "B Parar" interrompe o funcionamento do robd de
forma suave e esvazia a fila de comandos. Enquanto o ciclo Stend estiver em andamento, outros
dispositivos ndo controlam o robo.

Continuar com a préxima peca. Apds cada peca instalada, a opcdo "Qual peca comecar”
automaticamente exibe a proxima. Paramos no meio da caixa, clicamos em "Iniciar" e continuamos com a
mesma fenda, sem danificar as pecas ja instaladas. O botdo "Nova caixa" reinicia a contagem.

Programa para o console do rob6

O mesmo ciclo previamente calculado é exportado através dos arquivos do programa consola: a se¢do
"Programa para consola" na aba "Ciclo" escreve os arquivos ".act" e os arquivos de suporte, que sdo
transferidos para o rob0 através de um pendrive. O robé realiza a organizacdo sozinho, o computador é
necessario apenas para configuragdo e calculo.
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