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Robot1 - modut Stend

Montaz szyn DIN za pomoca robota BORUNTE BRTIRUSO707A - krotki opis

Stend to tréjwymiarowy stanowisko do montazu i uktadania szyn DIN, ktére minimalizuje ryzyko
uszkodzenia elementdw. Robot, podstawa, skrzynia oraz stacja pobierania sa sterowane za pomoca
myszy; chwytak na osi J6 jest sktadany bezposrednio na modelu z podpory, belki i listwy. Program
automatycznie oblicza zasieg, planuje utozenie 98-112 gniazd i prezentuje caty cykl z symulacja
wchodzenia i przeptywu powietrza — jeszcze przed uruchomieniem prawdziwego robota.
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Quick calculation

How many parts to place (0 — all) 53
Start from part 433
Mew part appears after, s: from 103
to, s 103
PlayR: robot speed not above, % 1002

Calculate everything Calculate and Play ~ New box

Pendant program
Speed in the pendant program, % 303
Output command code (0 — not set) 02

Export the pregram...

Placing plan
How many to place (0 —all) 5
Source Auto ~

] Via Home point

LAvtn — ralrulate
Real robot: 11 83,68 - 2 -11,82 - J3 41,67 - 14 1,08 - J5 -89,99 - J6 169,92
| X49,0-Y473,8-Z901,8 mm

Virtual ~ from robot Limits... 1 I= J+ VERT

P Play P PlayR 1 To home Pause ) Stop x1 v _ - o A
simul... = o neme ecord from robo

Okno Stend: z lewej strony scena z robotem, pudetkiem i utozonymi belkami, z prawej strony obliczenia cyklu.

Co mozna ustawi¢ za pomoca myszy:
® Robot, pudetko, stacja pobierania i element - przesuwanie po podtodze; wysokosc¢ i kierunek — za pomoca
klawiszy Shift i Ctrl.
® uchwyt na J6 — obejma, rama i listwa: Przycisk Shift zmienia rozmiar, przycisk Ctrl przesuwa, a przycisk Alt
usuwa i przywraca element.
® O3y robota — mozna je sterowaé za pomoca przycisku; klawisze Ctrl pozwalajg na ustawienie kilku osi, a
przycisk prawy stuzy do obrotu kamery.
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[ stend - project «OcrosHoiis — OPERATION - O X

Setup  Dryrun | J1only OPERATION Axes  Tool  Objects £ Undo ~ Redo Iso Top Front Side

Robot and zones  Positions Partandbox |nputsand air  Cycle  View

Gripper bar

Bar length, mm 468,90 =
Bar width, mm 30,005
Bar height, mm 900
Reach down (flange — cups), mm 15970 <
[ Measured

not measured — plan uses an estimate

Reach forward, mm -102,20 2
Side offset, mm 9303
Rotation on flange, © 0,000-5

B Post from the flange
[J Beam along the rail

@ Gripper with suction cups

Beam length, mm 180,7-%
Beam offset, mm -40.6 5
Suction cups 42
Cup diameter, mm 20,002
Cup stroke, mm 500 2
Sensor 1 from center, mm -213,60 2
Sensor 2 from center, mm 213,60 5
Sensor recess, mm 7,003
Sensor Sn. mm 4002

Real robot: not connected

Virtual — from robot Limits... | 11 - J+

Pl PlayR A Toh Pause = Stop ~ ERT T [Hhr Record fram rahot
P Play P Playl o home =] Sl ER o Home ecord

Karta "Element i opakowanie": wymiary osi, opakowania i elementu na J6 — podpodrka, belka, uchwyty i czujniki.

Obliczanie cyklu za pomoca jednej przycisku

Sekcja "«Cykl»", grupa "«Szybkie obliczenia»": podaj, ile elementéw chcesz utozy¢ i po ilu sekundach pojawia
sie nastepny, a nastepnie nacisnij "«Oblicz wszystko»". Program zapamieta punkt chwytny dla znajdujacego sie
elementu, pobierze poczatkowy punkt od wirtualnego robota, wiaczy symulacje i obliczy plan.

Pod przyciskami pojawi sie podsumowanie: ile elementéw mozna wtozy¢, w jakim czasie, ile srednio zajmuje
jeden element i ile z tego to czas oczekiwania na nowy element. Jesli predkosci osi jeszcze nie zostaty
zmierzone, obok znajduje sie uczciwe wyjasnienie, ze czas jest przyblizony. Przycisk «Oblicz i uruchom»
natychmiast rozpoczyna dziatanie.

Pole Co okresla
lle elementéw umiesci¢ lle ram umiesci¢ w jednym cyklu. 0 — wypetni¢ pudetko do konca.
Z jakiego elementu zaczac Gniazda z poprzedniego numeru sg uznawane za zajete — cykl kontynuuje sie po

zatrzymaniu.

Nowy element pojawia sie po Przerwie miedzy pojawieniem sie kolejnej ramy, np. 3...7 sekund.
PlayR: predkosc¢ robota nie Maksymalna predkos¢ dowolnego ruchu na obecnym robocie.
przekracza

Od symulacji do rzeczywistego robota

Gtowna zasada: najpierw wszystko jest konfigurowane i testowane na symulacji, a nastepnie stopniowo
wdrazane w rzeczywistym sprzecie.
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1. Gra — prezentacja cyklu na scenie: robot pozostaje nieruchomy.
2. Préba na sucho — te same kroki nalezy wpisaé w dzienniku, a robot nie wykonuje zadnej komendy.
3. Tylko J1 - robot obraca jedna o$ z predkoscia nie wieksza niz 5 %.

4. PlayR — petny cykl pracy robota, z potwierdzaniem punktéw i ograniczeniem predkosci.

Mozliwos$¢ zatrzymania w dowolnym momencie. Przycisk «B Stop» zatrzymuje robota w sposdb
kontrolowany i usuwa z kolejki wszystkie polecenia. Podczas dziatania cyklu Stend, inne Zzrédta polecen nie
majg wptywu na robota.

Kontynuacja z wtasciwego miejsca. Po umieszczeniu kazdej czesci, pole ,Z ktdrej czesci zaczac”
automatycznie wskazuje kolejna. ZatrzymaliSmy sie w Srodku pudetka - kliknelismy ,Zacznij od”, a
nastepnie kontynuowaliSmy od tego samego miegjsca, nie uszkadzajac juz umieszczonych czesci. Przycisk
.Nowe pudetko” resetuje licznik.

Program dla operatora robota

Ten wczesniej obliczony cykl jest zapisywany w plikach programu ,Panel Operatora”: sekcja «Program dla Panel
Operatora» na zaktadce ,Cykl” tworzy pliki .act oraz dane, ktdre sg przesytane do robota za pomoca pendrive'a.
Robot samodzielnie wykonuje operacje, a komputer stuzy jedynie do konfiguracji i obliczen.
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