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Robot1 — Manual del usuario

El programa de control de robots BORUNTE con controlador HC en red: ventana principal, posiciones, ciclo,
entradas y salidas, empaquetado, Telemetria - ejemplo de programa configurado "simple-pod" (9 posiciones)

Robot1 se conecta al controlador del robot mediante un cable Ethernet y proporciona al operador todas
las funciones necesarias para una operacion estandar: "tomar, trasladar, colocar": posiciones, secuencia de
posiciones, respuesta a los sensores (entradas X), control de valvulas y agarre (salidas Y), colocacién de
piezas en cajas en filas y capas, descarga del programa final en una memoria USB para la consola de
programacion, y supervisién del robot mientras ejecuta su programa.

Ordenador Ethernet Controlador HC Entradas de Salidas Y

Robot1 192.168.0.50 : 9760 consola de sensores y botones vacio, valvulas
programacion en Auto

Se pueden utilizar dos métodos para trabajar con el robot:

® Robotl controla al robot de forma auténoma — "Ciclo de posturas” en la ventana principal. Desde el mando
se ha iniciado un programa de comandos remotos (modo 7 - "automatico: se ejecuta"), Robot1 envia las
posturas de forma secuencial, supervisa las entradas y salidas, coloca las piezas en la caja. Todo funciona aqui:
la pausa y la funcién "continuar" mediante la entrada, la proteccidn de las piezas, la restriccion de los ejes y la
recepcion de la IA.

® El robot funciona seguin su programa — al pulsar el boton "Al USB...", se guarda el mismo ciclo programado
mediante el programa consola de programacién (archivo HCBackupRobot_...), que se carga desde el mando a

través de USB. El ordenador ya no es necesario; la ventana Telemetry muestra lo que esta haciendo el robot y
permite introducir el nimero de la pieza, enviar una sefial a través de la memoria M y grabar los registros
Addr-800...809.

. Pantalla principal: zonas 11. Ventana de posicion "editado”

. Proyecto 12. Ciclo de posiciones y "Al USB..."

. Conexion 13. Salidas — OUTPUT

. Estado del robot 14. Entradas — INPUT

. Modelo del robot 15. Empaquetado

. Telemetria — el robot segiin su programa 16. Registro

. Control manual de los ejes (JOG) 17. Boton "Control": solo después de la formacion
. Limites de los ejes 18. Seguridad

. PAUSA, Inicio, Suspension, Reinicio de emergencia 19. Parte 2. Programa «simple-pod»: 9 ejercicios,
. Posiciones entradas y salidas.
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1. Ventana principal: zonas
Robot1 v1.0.0 — BORUNTE BRTIRUSOTOTA (HC1, puerto MONITOR) - proyecto «simple-pods - 0 'Y

Proyecto: simple-pod (C\Usersiuser\Documents) ~ 4 Nueve [ Guardsr  Proyecto * [ Autoguardade Todos los cambios guardados  w Licencia o
[eu: del controlador: 192.168.0.50 puerto: 9760 2 Desconectar # Telemetry ® conectado a 192.168.0.50 INPUT QUTPUT Cantrol
Estado del robot o Control manual de ejes (JOG) Q @
Finge [ A TS R R Paso, 20 v Velocidad, % 5 v clic = un paso
Mode: 7— auto: en marcha
Alarma: no n - + +17.113° 4 _ _r__
Movimiento: no & Telemetry
12 = + -47.240° oz .75 =
Cero (origen): definido _ = =
LISTO para moverse 13 - + +50.351° 45,4957 v '
m— | Iniciar — modo 7
14 = + +1.162°
Coordenadas de |la herramienta (TCP): Pausa
X, mm: +789.191 15 - + -93.972°
¥, mm: +228.254 Meodelo del robot: Reiniciar alarma
z, mm: +781.381 o BRT2024112182 . 5 kg - 990 J6 = + +60.302° ap .aar
u, = -179.828
Vs % 1434 Todos los ejes — 0° Limites de ejes... e
W, =i +136.881 o
Posiciones: clic — avanzar, clic derecho — guardar la posicin actual, sedit.» — angulos y velocidad @
Pose 1 Pose 3 Posed Pose5 Pose® Pose T Pose 8
Pausa X020, Centinuar Pose 2 Esperande X023, Al Y021 on y Caja3=x2=6 Posed
X020, Inicio X021 Y020 en R & X023+ X024 V021 off V020 off
— —— | — — — — | — —— | — —— | — —— | — —
edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar
Tolerancia de la posicion, = %30 5 Velocidad para todas las posiciones, %: 20 = Asignar M Detener [ Arrastrar las posiciones con el clic derecho @ - +
Cicle por posiciones: las posicienes marcadas se recorren una tras otra, el robot llega a cada una. @
2 8: a: 814 8 a5 ar 8¢ 89
Ciclos: 6 Eerclost 200 o » Inicio En la memoria USB... @
@ (@ Pausa - Entrada X020 - W Inicio - Entrada X021 (primero en la posicién 1) + Continuar - Entrada X020
Registro y solicitudes manuales del protocelo
[13:22:05] Solo e activa la funcidn de visualizacién: las reglas de OUTPUT/INPUT y las zonas y movimientos de Robot1 vuelven a funcionar. * Mostrar el registro

La ventana principal: Robot1, proyecto "simple-pod". Los nimeros corresponden a las zonas de la tabla que se muestra a

Zona

1 Proyecto

2 Conexion

3 Telemetry

4 INPUT/ OUTPUT

5 | Control

6  Estado del robot

7  Modelo del robot

8 JOG

9  Limites de los gjes...
10  Botones de paraday

modos

continuacion.

Para qué

Seleccion, creacién y guardado del proyecto (posiciones, reglas de entrada y salida, caja,
limites). Guardado automatico, licencia.

Direccion IP y puerto del controlador, botén "Conectar / Desconectar".

Ventana de observacion del robot que trabaja segin un programa desde la memoria USB
(seccién 6).

Paginas de entrada X y salida Y: luces, encendido/apagado manual, todas las reglas
(secciones 13, 14).

Céamaras, inteligencia artificial, visién 3D, programas y consola de programacion: solo
disponibles después de la capacitacion (seccion 17).

Programa, modo, fallo, movimiento, cero, linea de preparacion, coordenadas de la
herramienta (TCP).

¢Qué robot de Borunte estd conectado? Los limites de fabrica y el célculo de la posicion de
la cabeza dependen del modelo.

Movimiento manual: cada eje por paso y la cabeza por linea, manteniendo el objeto
(botones de color con flechas).

Limitaciones de software para los dangulos de los ejes, conjuntos guardados,
"Configuracion”.

Boton grande de "PARAR", "INICIO - modo 7", "PAUSA", "Restablecer fallo".
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1 Posiciones Botones de posicion: clic derecho - avanzar, clic izquierdo - grabar, "EDITAR" - angulos,
velocidad, caja, OUTPUT, INPUT.

12 Ajustes generales de Permite seleccionar la postura, velocidad para todas las posturas, «Bl Parar», «Arrastrar
posicidn posturas con el boton derecho», «-» / «+» — nimero de posturas.
13  Ciclo de posiciones ¢Qué posiciones estan en el ciclo, cuantos ciclos, pausa entre ciclos, "» INICIO", "1l

PAUSA", "l PARAR".

14 Enla memoria USB... Grabar el ciclo mediante un programa en la consola de programacion y guardarlo en una
memoria USB.

15  Instrucciones paralas  Especificar qué entradas detienen, inician y contintian el ciclo.
entradas

2. Proyecto

El proyecto consiste en un Unico archivo .riproj ubicado en la carpeta Documents\Robot1\MpoekTsi. Este archivo
almacena toda la configuracion necesaria para una tarea especifica: las poses y sus velocidades, el ciclo de trabajo,
las reglas de entrada y salida, la disposicidn en la caja, los limites de los ejes y el modelo del robot.

® Proyecto: - lista de proyectos; seleccionar otro proyecto carga automaticamente sus configuraciones.
* + Nuevo — proyecto vacio; Guardar — guardar ahora; Proyecto ¥ — "Guardar como...", "Renombrar...",

“Eliminar el proyecto a la papelera...", "Abrir el archivo del proyecto...", "Abrir la carpeta de proyectos”,
"Deshacer cambios no guardados".

® Guardado automatico — cada modificacion se guarda automaticamente (se puede ver la hora "Guardado
automatico: 12:02:00").

®  Licencia - La licencia esta activa. Sin la clave, el programa funciona en modo de prueba.

Para cada nueva pieza o seccion, cree un proyecto separado: asi, la configuracion de una operaciéon no
afectara a otra. Antes de realizar cambios importantes, cree una copia: "Proyecto v " — "Guardar como...".
Puede transferir el archivo del proyecto a otra computadora y abrirlo alli a través de "Abrir archivo de
proyecto...".

Consejos

e Lista de proyecto - seleccione otro proyecto — el programa restablecera todas las configuraciones: ENTRADA,
SALIDA, Control, TCP, limites, posiciones, cAmara 3D.

¢ + Nuevo — un proyecto con configuraciones predeterminadas: sin reglas, restricciones, clases TCP ni configuraciones
guardadas.

e Guardado automatico — activado: cualquier cambio (ENTRADA, SALIDA, Control, TCP, limites, posiciones, camara 3D)
se guarda inmediatamente en el proyecto actual. — desactivado: los cambios se acumulan, y la funcién "Guardar" los
guarda en el proyecto. Cuando se cambia de proyecto o se cierra el programa, se preguntara al usuario qué hacer
con ellos.

e @) —idioma de la interfaz. Las traducciones se almacenan en la base de datos robot1.db (tabla i18n), y la eleccion se
guarda hasta la proxima vez que se inicie.

3. Conexion

IP del controlador: 192.168.0.30 puerte: | 3760 = Desconectar

Direccién IP del controlador, puerto y botén de conexion

® Direccion del controlador — la direccién del robot en la red (para este robot, 192.168.0.50), que se
establece en el panel de control en la configuracion de la red. puerto — 9760.
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® Conectar — después de la conexion, en el lado derecho aparece el texto verde "e conectado a 192.168.0.50", y
el boton cambia a "Desconectar”. Robot1 consulta al controlador cada 0,3 segundos.

® El ordenador debe estar en la misma red (por ejemplo, 192.168.0.10, con mascara 255.255.255.0). La
configuracion detallada de la red y del programa de comandos remotos se describe en el manual separado
«BORUNTE — Control remoto por red».

4. Estado del robot

Estado del robot
Firmware:
Modo: 7—auto: en marcha
Alarma: no
Movimiento: no
Cero (origen): definido

LISTO para moverse

Coordenadas de la herramienta (TCP):
X, mm: +7@89.191
mm: +228.254
mm: +781.381
: -179.828
o1 -1.434
o1 +136.881

R
i

Bloque "Estado del robot"

Modo

1 - Manual

2 — Automatico: detenido

7 — Automatico: en

ejecucion

3 — Detener, 8 — Paso a
paso, 9 — Un ciclo

5. Modelo del robot

Modelo del robot:

BRT2024112182 + 5 kg - 990 ~

Seleccion del modelo

Depende del modelo:

HC-QC-RX-7.8.07-master-F2.4.4-DLX

& Telemetry

Modelo del robot:
BRT2024112182 . 5 kg - 990 ~

¢Qué significa?

Firmware — la versiéon del controlador (en este caso, HC-QC-RX-
7.8.07-master-F2.4.4-DLX).

Modo — qué hace el controlador (tabla a continuacién).

Error — "no": el indicador se pone en rojo; en caso contrario, el
indicador se pone en verde. En caso de error, el ciclo se detiene.

Movimiento — indica si el robot se estd moviendo en este
momento.

Cero (origen) — se ha definido el valor cero para los ejes. Sin el
valor cero, el robot no se movera.

Estado de preparacion — el indicador rojo "NO LISTO: ..." indica qué
accion realizar (por ejemplo, "presione Start - modo 7"); el indicador
verde indica que el robot esta recibiendo instrucciones.

Coordenadas de la herramienta (TCP) — X, Y, Z en mm y los angulos
U, V, W — la posicion de la cabeza segun los datos del controlador.

¥ Telemetria — el mismo botén que se encuentra en la parte
superior (seccién 6).

Recibe el movimiento desde la
computadora.

Consola de programacién en modo manual, interaccion = No
con la consola de programacion

Consola de programaciéon en modo Automatico, el

No - pulse "Iniciar - Modo 7"

programa no se ejecuta

Se ejecuta el programa de comandos remotos (o el
programa desde la memoria USB)

si (para el programa de
comandos remotos)

Detener, depuracion paso a paso, ejecucion de un ciclo ~ No

del programa

La lista incluye todos los robots de 6 ejes Borunte con el mismo controlador HC y
mando, con las mismas dimensiones, capacidad de carga y alcance:
BRTIRUS0401A, 0707A, 0805A, BRT2024112182, 1510A, WD1506A, 1820A, 2030A,
2110A, WD2206A, 2550A, 2520B, 3030A, 3511A. El robot conectado es
BRT2024112182 (este es BRTIRUS0805A: 5 kg, 990 mm, las dimensiones de los
eslabones se midieron en el propio robot).

® |imites de fabrica para los ejes — los limites que aparecen en la ventana "Limites de gjes..." y las etiquetas a la
derecha de las esquinas en JOG; los limites de software se recortan automéaticamente segin el modelo
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seleccionado.
® Cdlculo de la posicion de la cabeza en los &ngulos — para botones JOG de color con flechas, posicion vertical,
verificacién de agarre y colocacién en una caja (filas, capas, acceso desde arriba).

Al conectar Robot1, el sistema verifica automaticamente la correspondencia con las coordenadas del
controlador. Si se ha seleccionado un modelo incorrecto, pero se ajusta otro, lo cambiara y registrara la
informacion, por ejemplo: "El modelo de robot BRT2024112182 coincide con el controlador: 0.8 mm".

Consejos
¢ Modelo del robot — Robots de 6 ejes Borunte con controlador HC (el mismo software de programacién):
dimensiones para célculos (caja, elevacion vertical, verificacion de agarre), limites y velocidades de fabrica de los ejes.
Este modelo es correcto; las mediciones coinciden con el robot, con una diferencia de decenas de milimetros. Al
conectarse, el programa compara los modelos con las coordenadas del controlador y selecciona el adecuado.
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6. Telemetria: el robot funciona segun su programa

Telemetria: ventana que muestra el estado del robot mientras esta en funcionamiento fuera de control Robot1...y,
segun su programa interno, a través del panel de control (por ejemplo, mediante el botdn "Guardar en la memoria

USB"). En este caso, la l6gica y el algoritmo residen en el propio robot: se gestionan las entradas, se verifican los
sensores, se cuenta el nimero de piezas y se realiza la colocacion en las celdas correspondientes. Robot1
simplemente observa y, cuando es necesario, transmite valores al robot a través de.. Memoria M, Contador
Counter-0 y Registros Addr-800...809 — El programa del robot los lee automaticamente.

I Telemert: o obot funcion seginsu programa
« Comectado 192,168,050 HC-QCRXT.807-master A4 DIX

- o x
Heramenta (ICH)

X mm +709.191

Estado del controlador.
7—auto: en marcha

®Pausa

1 +17.113 12
» -47.280
5 +50.351
» +1.162
5 -93.972
5 +60.302 -53

Entradas X (placa 0)  sefles de lossensores

Velocidad, pm Par, o

Y.mm +220.254

Zmm +701.381
definido » -179.828

segundos: 14183292 5

x00

Rerami—

ramients (1CP)

+0.00 +709.191

+220.254 Vo2
+701.381

-179.828

13 pagina OUTPUT; I salic se cambis y mintras se jecuta l programs conscla de programacien,

T oon |

bial posicion

n1a pagina OUTPUT; lasalica se cambiay mieniras se sjecuta e programa cor

al en lugar de entrada/
— e

Esperar Ia entrada antes de I posicion” (o roteccidn contra agarre/caida) — casilla

ntrolador Addr-800..809 rewriteDate)
o [0 Addr-205

Addr-206

Addr-208

°
e 0 e
Addr-802 e 0 Addr-807 e
o 0 3 v o
o 0 1

Addr-09

Parte superior de la ventana: estado, programa de consola de
programacion, ejes, entradas, salidas, memoria M

Bloque

Solo para observacion

Estado del controlador.

Programa para la
consola de
programacioén (desde la
memoria USB).

Ejes

Entradas X

Salidas Y

Memoria M

Enviar sefial en lugar de
entrada / "Continuar"

Parte inferior de la ventana: memoria M, sefial en lugar de
entrada, registros Addr-800...809

¢Qué hace?

(Activado por defecto): Robot1 no envia ninguna instruccién al robot; las reglas de
OUTPUT/INPUT, las zonas restringidas y los movimientos de la ventana principal estan
desactivados. Usted controla las salidas, M y los registros en esta ventana.

Modo, fallo, movimiento, cero, tiempo del ciclo y del ciclo anterior, etc.

P Inicio, Il Pausa, » Continuar, @ Detener — controlan el programa que se ejecuta desde el
mando. "Detalle: N" — indica la cantidad de detalles colocados. Comenzar con el detalle N +
"Establecer" — registra el contador Counter-0 (= cantidad de detalles colocados): el programa
continuara colocando detalles a partir de la celda especifica de la caja. Se utiliza cuando el
programa esta detenido ("Detener"), seguido de "Inicio".

Angulo de cada eje, velocidad (revoluciones por minuto), par (porcentaje del valor nominal) y
coordenadas de la herramienta (TCP).

Lamparas de sensor de placa 0 (X010-X027). Entrada: sefial fisica (“activar entrada") no se
puede controlar a través de la red, pero se puede sustituir por la memoria M.

El clic activa la salida (verde = activada). Funciona mientras se ejecuta el programa consola de
programacion.

El clic activa el bit de memoria del controlador (las sefiales son las mismas que en el mando:
M41 = punto 25). El programa del robot puede esperar a M en lugar de la entrada. M30 y M34
estan ocupadas por el programa del robot, no se deben tocar.

Botones para las reglas de INPUT de posicion, con la casilla "... de Telemetria": "esperar la
entrada antes de la posicion”, proteccion contra agarres y caidas. El administrador envia la
sefial mediante un boton, en el bucle Robot1y en el programa de la memoria USB (a través de
la memoria M seleccionada).
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Registros Addr-800... Valores actuales y "Guardar". Se transmiten al programa del robot: nimero de pieza, capa,
809 receta, modo de funcionamiento. El valor guardado se lee de nuevo (se ha comprobado en este
robot).

La ventana de telemetria no mueve el robot. Sin embargo, los botones de salida Y y de memoria M actdan
directamente sobre el robot real: antes de hacer clic, asegurese de que es seguro (valvula, pinza, sefial al
programa).

Consejos

¢ Solo observar — Robot1 no envia ninguna instruccion al otro robot: las funciones de salida/entrada, las zonas
restringidas y los movimientos desde la pantalla principal estan desactivadas. Usted mismo controla las salidas en la
pantalla.

e Memoria M - etiquetas — como en el mando (M41 = punto 25).

e Registros Addr-800...809: El valor almacenado se lee de nuevo.

7. Control manual de los ejes (JOG)

® Pasos, ° — indica cudntos grados (o milimetros, en el caso de los botones con flechas) corresponde cada
pulsacion. Velocidad, % — indica la velocidad del movimiento manual; comience con un 1-5 %.
® J1..J6"-"/"+" —girar un eje un paso. Cada eje tiene su propio color (arcoiris): J1 es rojo, J2 es naranja, J3 es
amarillo, J4 es verde, J5 es azul y J6 es violeta; los mismos colores se encuentran en la banda de los botones. A
la derecha, se muestra el angulo actual y los limites del eje (por ejemplo, —155...+155°). Si el objetivo esta
fuera de los limites, se recorta hasta el borde; si esta en el borde, el movimiento se detiene.
® Botones con flechas — El cabezal se mueve en linea recta, un paso a la vez, en milimetros. Todas las ejes
mantienen la pieza en su posicion original (sin que gire ni se incline). El color corresponde a un grupo, y la
flecha indica la direccion (como se puede ver, colocado detras de la maquina, mirando hacia la caja):
© Azules €4 W (fila J1) — a la izquierda/derecha de la fila (como "a la izquierda de la primera" en la caja);
© Verdes A V (columna izquierda) — estrictamente hacia arriba / abajo;

© Naranja 7 ¢ (columna de la derecha): més alejado del robot / mas cerca del robot.

La franja de color en la parte inferior del botén con flecha indica los ejes que se moveran en consecuencia (los
colores corresponden a los ejes J1...J6); el conjunto se calcula segun la posicién actual del robot.

® Todas las ejes — 0° — Todas las ejes se establecen en 0 grados (disponible cuando sea seguro).

e M Parar — detener el movimiento manual.

Con los botones con flechas, es facil colocar la pieza exactamente sobre el lugar de su colocacién y registrar
la posicién: la pieza permanecera paralela a las piezas ya colocadas.

Consejos

e 4P alolargo de la fila— la pieza se mueve en linea recta a lo largo del eje de la base (X 0 Y) en un paso definido
en la opcion "Paso”, mm, a la misma altura: « hacia la izquierda, » hacia la derecha (como en la caja). La pieza no
gira ni se inclina; permanece paralela a las piezas colocadas.

e A V arriba / abajo — La cabeza se mueve verticalmente, con una distancia de un paso desde la posicion "Paso”, mm;
las coordenadas X e Y permanecen sin cambios (cinematica del robot seleccionado).

e /7 ¢ mas lejos / mas cerca — la cabeza se mueve en linea recta a lo largo de otra de las dimensiones de la base, ya
sea desde el robot o hacia él, en un paso desde la posicién "Paso”, mm; la altura es la misma.
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8. Limites de los ejes

Limites de ejes — restricciones de software - proyecto asimple-pods 3

El limite se corta hasta el limite. Los limites de la consola de programacicn

50

J2:

13:

14

15:

J6:

n el segundo nivel de proteccidn,

Conjuntos guardados (base de datos)

o

n

ombre del conjunto

Puesta en marcha Aplicar Cancelar

L1550 = .. [1550 =1 fabrica: -17
-DE,D : " ?SrD : fabrica: -98...
'45r0 : " 95{0 : fabrica: -80...
-160,0 <] . [1600 2 e R

-100,0 s| . [1000 O S
'34010 : 34Dr0 : fabrica: -36

Guardar

Guardar como

Eliminar

Ventana "Limites de los ejes..."

Consejos

Pag. 8

Las limitaciones de angulo en el software representan el primer
nivel de proteccion. Cualquier objetivo (JOG, posicion, ciclo, regla
de entrada, caja) que se encuentre fuera del limite se recorta hasta
el limite “al enviar’ al robot. A la derecha, en gris, se indican los
limites de fabrica para el modelo seleccionado ("fabrica:
-170...+170°"): estos limites son mas estrictos que los limites del
software. Los limites de fabrica del controlador, configurados a
través del mando, representan el segundo nivel.

® J1...J6 — limite inferior y superior, en grados.
® Conjuntos guardados — "Guardar", "Como nuevo", "Eliminar",
con el nombre del conjunto: diferentes restricciones para

diferentes areas.

® Configuracion inicial — limites de seguridad reducidos,
disefados para la primera puesta en marcha.

® Aplicar — activar para el proyecto; Cancelar — cerrar sin realizar
cambios.

En el proyecto "simple-pod": J1 —=155...+155, J2 -=98...+75, J3 —45...
+95, J4 -160...+160, J5 =100...+100, J6 —340...+340°.

Limites — se verifican en el programa: el objetivo se recorta hasta el limite antes de enviarlo al robot. Los limites de

fabrica del controlador (que se configuran en el mando) constituyen el segundo nivel de proteccion.

Lista de conjuntos — hacer clic — cargar los valores del conjunto en los campos; modificar los campos — "Guardar"

actualizara el conjunto seleccionado, "Como nuevo" crearad una nueva entrada.

9. STOP, Start, Pausa, Reinicio de emergencia

PARAR (grande, rojo) — detiene inmediatamente el movimiento y el ciclo.

Iniciar — Modo 7 — Iniciar la aplicacion de comandos remotos (la consola de programacién debe estar en
modo automatico con la aplicacion abierta). Después, la linea de estado se vuelve verde.

Pausa — Suspender el programa consola de programacion (comando de pausa en red).

Reiniciar el sistema — reiniciar el sistema después de haber eliminado la causa del fallo.

La principal medida de seguridad es el boton de parada de emergencia (E-STOP) tanto en el panel de
control como en la zona de trabajo. Los botones en la pantalla dependen de la red y del ordenador, y no
sustituyen al boton de parada de emergencia.

Consejos

Iniciar — inicia el programa de consola de programacion de forma remota: la consola de programacién debe estar

activa en Auto con el programa abierto. La principal medida de seguridad es el botdn de parada de emergencia (E-

STOP) de hardware.
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10. Posiciones

Posiciones: clic — avanzar, clic derecho — guardar la posicién actual, =edit.» — dngulos y velocidad

Pose 1 Pose3 Posed Poses Pose 6 Pose? Pose 8
Pausa X020, Continuar Pose 2 Esperando X025, Al Y020 on X023+ X024 ¥021 on Y021 off Cajad=x2=6 Pose 9

X020, Inicio X021 X025 A X023+ X024 Y020 off
— — | — — — — | — — | — — | — —
edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar edit. Eliminar
Tolerancia de la pesicion, =: %30 5 Velocidad para todas las posiciones, %: 20 5 Asignar [C) Arrastrar las posiciones con el clic derecho - +

Bloque "Posiciones para presentacion™: botones de posiciones con etiquetas de instrucciones, "editar”, "extender" y ajustes generales

® Una franja de color en la parte inferior del botén de postura — los ejes que se mueven hacia esta postura (el
angulo es mayor que el de la postura anterior; para la postura 1, desde la Gltima). Los colores son los mismos
que los de los botones de los ejes J1...J6. La postura vertical es J2, J3, J5. Botones debajo de la postura: azul
"eliminar" — angulos y velocidad, rojo "eliminar" — eliminar la postura.

* Movimiento basado en la posicién mediante botén — el robot se mueve a esta posicion (a la velocidad de la
posicion). Si la posicidn tiene salidas, estas se activan cuando el robot llega a ella.

® Guardar la posicidn del robot seguin la postura seleccionada — Registrar en la postura actual los &ngulos del
robot.

® Reducir: — Pose: angulos, velocidad, postura vertical, suavidad, caja, SALIDA, ENTRADA (seccién 11). Eliminar: —
Eliminar la pose.

® Configuracién de los botones — segun la posicion "Y020 on": "Salida en la posicién", "Espera a X025": "Espera
a la entrada", "A X023+X024": "Proteccién contra caidas", "Caja 3x2 = 6": "Organizacion”, "Pausa X020,
Continuar X020, Iniciar X021": Reglas generales de entrada, definidas desde esta posicion.

® Tolerancia de la postura, ° — indica qué tan cerca (en cada eje) debe acercarse el robot para que la postura se
considere alcanzada y se activen sus salidas. En este proyecto, se establece un valor de 0,30°.

® Velocidad para todas las posiciones, % + Establecer — una velocidad para todas las posiciones
simultdneamente.

e M Detener — detener el movimiento y adoptar una posicion.

® Arrastrar posiciones con el boton derecho — Activa esta opcion para arrastrar las posiciones utilizando el
botdn derecho del ratéon y cambiar su orden: mantén pulsado el botén derecho sobre una posicion y arrastra
para colocarla en otra ubicaciéon. Los niUmeros en las reglas de entrada y salida se desplazan junto con la
posicion. Al hacer clic con el boton derecho sin arrastrar, la posicidn sigue siendo registrada. Por defecto, esta
desactivada para evitar que las posiciones se muevan accidentalmente.

® -/ + — Eliminar la Ultima posicién (con confirmacion) o afadir una nueva: por defecto al final, también se
puede insertar antes; en este caso, las posiciones siguientes se desplazaran en +1; la nueva posicién toma las
caracteristicas de la anterior.

Consejos

e Botones de posicidn - Click derecho: seleccionar posicion, clic izquierdo: guardar la posicién actual, "Configurar":
definir angulos y velocidad.

e Arrastrar posiciones con el boton derecho — activado: mantenga pulsado el boton derecho sobre la posicion y
arrastrela a la nueva ubicacion: las posiciones se intercambiaran; desactivado: al hacer clic con el botén derecho, se
guardara la posicién actual.

e Permiso de posicién — el robot ha llegado a la posicion deseada cuando cada eje estad a una distancia determinada
de la meta y el movimiento ha finalizado. El mismo permiso se activa a través de las salidas de posicion en la pagina
OUTPUT. 0,5° — con margen: después de que el eje se detenga, las posiciones se indican en décimas de grado.

e «+» — Afadir postura — Numero predeterminado: el siguiente después de la Ultima; se puede colocar antes, lo que
significa que las posturas con este nimero se desplazaran en +1. La nueva postura toma los angulos de la anterior.
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11. Ventana de posicion "editar"

Fose 1 —éngulos de sjes y velocidad - proyecto ssimple-pods X ® J1...J6 — angulos de la postura, entre paréntesis: limites de los
1 (155..+155°) 7,11 $| delrobor ejes. desde el robot — tomar un angulo de un eje desde el
12 (98,4757 472 $]| delrobor robot; Tomar los angulos desde el robot — todos a la vez.
13 (45..+95°): 5033 $ delrobot ® Velocidad de la postura, % — indica la velocidad con la que se
14 (-160...+1607): 1,18 : del robot realiza esta postura.
5 (-100...+100°): 9397 | delrobot ® \Vertical, ° — La posicion se define mediante el movimiento hacia
16 (-340..+340%; 60,30 = delrobot arriba (+) o hacia abajo (-) desde el punto donde se encuentra el
Velocidad de pose, % 20 2 robot: la cabeza se mantiene estrictamente vertical, sin inclinarse.
0 Vertical, ™ 100 ® |Inicio suave 1-10 - realizar el movimiento lentamente desde la
O Inicio suave i 110 (10 es la velocidad mas lent posicion inicial; Acercamiento suave 1-10 - acercarse lentamente
() Acceso suave ! 1-10 (10 es a velocidad mis lent (10 es la aproximacion mas lenta). Se puede mantener una
Tomar dngulos del robet velocidad alta en la posicion final.
Colocacién enlacaja.. |0 00 ® Colocar en la caja... — indicar la posicién de la figura (seccidn 15).
OUTPUT... ezl sl A la derecha, se indica "caja: activada" o "3x2".
INPUT... ous KO0, Continuer KO0 Imicar cieles ® SALIDAS... - las salidas que se activan o desactivan en esta
— posicion (seccion 13).
* ENTRADA... — Reglas especificas para esta posicion y reglas
Posicion 1 — angulos de los ejes y velocidad generales (seccion 14). A la derecha, un resumen breve, por

ejemplo: "Pausa X020; Continuar X020; Iniciar ciclos X021".

® Guardar / Cancelar.

Consejos
¢ desde el robot — ajustar el angulo en el que se encuentra actualmente este eje del robot; los demas ejes
permanecen sin cambios.

e Vertical — los ejes J2, J3 y J5 funcionan como uno solo: la posicién se define en grados de elevacién desde el punto
donde se encuentra el robot (+10 — hacia arriba, -10 — hacia abajo). La cabeza se mueve estrictamente
verticalmente, y el &ngulo de la herramienta no cambia; J1, J4, J6 — en su posicion original. Los grados corresponden
al angulo de rotacién del antebrazo de J3.

¢ Inicio gradual — los primeros 20% del recorrido se realizan a una velocidad lenta, y luego a la velocidad de la postura.
1 representa una velocidad ligeramente inferior, y 10 representa el 10% de la velocidad maxima; sin pausas.

e Aceleracion suave — los Ultimos 20% del trayecto, donde la velocidad disminuye gradualmente. 1 representa una
disminucion ligeramente mas rapida, y 10 representa una disminucion del 10% de la velocidad.

12. Ciclo de posiciones y "Al USB..."

Ciclo por posiciones: las posiciones marcadas se recorren una tras otra, el robot llega a cada una.

al 22 [ E 84 as @6 ar’ K] e
Ciclos: 6 Entre ciclos, ms: 200 = P Inicio En la memoria USE...
(] Pausa - Entrada X020 - P Inicio - Entrada X021 (primero en la posicién 1) - Continuar - Entrada X020

Registro y solicitudes manuales del protacolo

[13:22:05] Solo se activa la funcién de visualizacion: las reglas de QUTPUT/INPUT y las zonas y movimientos de Robot1 vuelven a funcionar. ~ Mostrar el registro

Ciclo de posiciones y registro

® Las posiciones 1...9 — ;qué posiciones forman el ciclo? El robot realiza estas posiciones de forma secuencial,
pasando por cada una.
® Ciclos — indica cuantas veces se debe completar el recorrido. Si el recorrido incluye un embalaje en una caja,

el campo estarad bloqueado y tendra el mismo valor que el nUmero de espacios en la caja (en el proyecto, 3 x 2
=6).
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® Entre ciclos, 200 ms — pausa después de la Ultima posicién antes de pasar al siguiente circuito (en el
proyecto, 200 ms).

* P Inicio — Iniciar el ciclo; después de una pausa, el botdn continta desde la misma posicién. Il Pausa —
Detener, sin restablecer la posicién en el ciclo. B Parar — Detener y restablecer: el siguiente inicio comienza
desde el principio.

® Indicaciones debajo de los botones — Entradas del ciclo: « Il Pausa — Entrada X020 - » Inicio — Entrada X021
(primero en la posicion 1) - Continuar — Entrada X020».

® Enla memoria USB... — grabar el ciclo mediante el programa consola de programacion: posiciones marcadas,
numero de ciclos, salidas de posiciones, caja de conteo de piezas, espera de entradas, comprobacién de
sensores, inicio con entrada. En el mando: "IMP USB", modo "un ciclo". No se necesita un robot para
descargar. Todo lo que se introduce en el programa se guarda en el registro.

Las funciones "Pausa" y "Continuar" al iniciar, la restriccion de ejes y la gestion de IA solo funcionan dentro
del ciclo Robot1. Por lo tanto, no se incluyen en el programa almacenado en la memoria USB (esto esta
indicado en el registro).

Consejos
e En una memoria USB... — grabar este ciclo con el programa consola de programacion en una memoria USB:
posiciones marcadas en orden. Numero de ciclos. Archivo HCBackupRobot_... se carga a través del mando a distancia
mediante "IMP USB"; modo "un ciclo" — circulos y parada hasta el siguiente inicio. No se necesita un robot para la
grabacion.
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13. Salidas — OUTPUT

OUTPUT — salidas digitales = O X

OUTPUT — szlidas digitales: mando forzado y automatismo por ejes

Salidas de |a tarjeta — estado y OM/OFF forzado (para encontrar la salida)

Tarjeta: |0—Prin(ipa| VO10-Y047) «| Puntos [16 ~ mdscara de bits: 1 (@x1) Los botones actu’ar? DE INMEDIATO sobre |a salida real — asegirese
de que sea seguro (valvula, lampara...).

* Y010 ON OFF o Ye11l ON OFF o Ye12 ON OFF o Ye13 ON OFF
o Yel4 ON QFF o Yols ON QFF o Yo16 ON QFF o Ye17 ON QOFF
o Y020 ON QOFF o Y021 OMN QOFF o Y022 OMN QOFF o Y023 ON OFF
o Y024 ON OFF o Y825 ON OFF o Y@z26 ON OFF o Y@z27 ON OFF

Automatismo: ejes en posicion — salida ON/OFF (pinza neumatica, etc.)

» Pose 4 Y020 on — Y020 - Posicion 4 B Regla activada Nombre: »se 4 Y020 on Tarjeta: 0 (YO10-047)  ~ | Salida: Y020 ~  ON OFF
» Pose & Y021 on — Y021 - Posicidn 6 e —
» Pose 7: Y021 off — Y021 . Posicion 7 [C] m™ Regla prioritaria: prevalece sobre las normales en esta salida
ACTIVAR la salida cuando las condiciones se cumplan DESACTIVAR la salida cuande las condiciones se cumplan
objetive, * £, ° ahora objetive, © +,°
Bn = -~ 52 =03 | act | s17.11° Jn = o~ 000 (0.3 > act
B2 = v -35% =03 +|| act. | -47.34° R = -~ 000 (0.3 > act
B3 = v AT =03 - et sse3se )3 =~ 000 (0.3 > act
= 145 -3 2 t. .16° = 0,00 =03 2 t.
+ Regla @ Pinza (aire) 8 v ac 118 Ou v ac
® Eliminar B85 = ~ 7805 =03 | act. | -e3.97° U5 = ~ 000 (0.3 > act
Comao configurar la pinza neurnatica: _ 9407 =03 ~ || act. co.38° - 0.00 ~103 ~ act.
1. Con los boton VAR/DES VAR a6 |- v =L z e gk |- v = z
de arriba localice |a salida que acciona la
valvula de la pinza. El nimero de la consola
NO coincide con el punto de aqui: en este «ahora= escribe en el campe el angulo actual del gje. El comando se envia UMA ver cuando todos los gjes marcados entran en
robot ire) es el punto 14 (Y14), tolerancia (por flanco) — mientras el robot esté en la zona la salida no se conmuta, 5i ambas zonas s nplen a la vez
12 (condiciones solapadas), la regla calla. Si el robot atraviesa la zona a gran velocidad, aumente |a tolerancia £. Las reglas funcionan

2. Cree una regla «Pinza (aire)s e indique la ~ aunque la pagina esté cerrada.
placa y el punto de esa salida.

3. Lleve el robot a la pose de AGARRE,

marque los gjes y pulse «act.»: los dngulos

pasan a la condicién A c
4, Rellene igual la condicion DESACTIVAR

Pagina OUTPUT: salidas de la placa y automatizacion "eje en posicién — salida"

Control manual de las salidas

En la parte superior, se encuentran todas las salidas seleccionables (YO10-Y027 en la placa 0), con sus respectivas
l[dmparas y botones de encendido/apagado. Los botones actian directamente sobre la salida real, lo que permite
identificar qué salida controla la valvula, activa el ventilador, enciende la lampara, etc.

Automatizacion por ejes

Regla: cuando los ejes alcanzan los dngulos especificados, la salida es ENCENDIDO o APAGADO.

® Regla activada, Nombre, Tarifa, Salida, botones de encendido/apagado para verificacion.

® ACTIVAR salida cuando la condicidn sea verdadera — ejes marcados como J1...J6: condicion (=, 2, <), objetivo
en grados, tolerancia +. texto registra el angulo actual del gje.

® Desactivar la salida cuando la condicion sea verdadera — también se aplica a la desactivacion.

® Llainstruccion se ejecuta una vez cuando los ejes entran en la zona; mientras el robot esté en la zona, la salida
no se activa. Si el robot atraviesa la zona a gran velocidad, aumente el margen.

® La regla principal — anula las reglas estandar en el mismo resultado.

® Pinza (para vacio) — Elemento de fijacion prefabricado para pinzas de vacio: Activar en la posicion de agarre,
desactivar en la posicion de liberacion (el orden de configuracion se indica de izquierda a derecha en la
pagina).
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Duplicacion: OUTPUT... en la posici

Pose 4 — Salidas (QUTPUT) « proyecto ssimple-pod» *

Cuando el robot llegue a esta posicion, el cambio se activard (on) o se desactivara
(off). Cada cambie es una regla en la pagina OUTPUT, donde también se puede ver

y modificar.

@ Activa (la salida estd funcionando)
Tarjeta: 0 (YD10-Y047) ~
Salida: Y020 ~

© ON— Activaren la posicién
() OFF — Desactivar en la posicion

+ Salida Eliminar

on

Posicion 4 — salidas

Pag. 13

El boton "SALIDA..." en la ventana de la pose muestra y modifica las
mismas reglas que la pagina SALIDA, pero solo para esa pose
especifica: activacion, salida, ON: activar en la pose o OFF: desactivar
en la pose, "Activo”. "+ Salida" para afadir, "Eliminar" para quitar. La
regla creada aqui se visualiza en la pagina SALIDA con el nombre
"Pose 4: Y020 on", y viceversa. Durante el ciclo, las salidas de la pose
se activan cuando el robot alcanza la pose.
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14. Entradas — INPUT

B INPUT — entradas digitales

Pag. 14

R —

Tarjeta: 0— principal (X010-X047) ~ Puntos: 16 ~  méscara d

El punto verde indica entrada con tension. Las entradas se actualizan cada 0,

e bits: @ (@xe)

o Xe1e o X811

0 X020 0 Xe21

® Pose 3: Esperar la entrada — X025 — [WPosicion 3+ TCP desact.
* Regla 3 — X020 — ®Pausa

» Pose 1: Continuar — X020 — =Continuar

O Pose 4 Captura — X023+ X024 — Captura 4+ pX020

# Pose 5: Caida — X023+ X024 — 4 Caida 5+ pX020

# Pose 6: Caida — X023+ X024 — 4 Caida 6+ pX020

# Pose 1: Iniciar ciclos — X021 — Puwknsi

uery input-<tarjeta>, el valor s una mascara de bits).

o Xel2 o

0 X822 o

Entrada y disparo
B Reglaactivada

Paraday bloqueo de ejes

() PARADA suave del movimiento

[ Bloquear eje: n
2
(0 Parar ciclo
J!

Automatismo de entradas: entrada activada — acciones (movimisnto de ejes, parada, recepcion I4, salida con retardos)

8 Continuar el movimiento después de la recuperacién de la entrada.

de ejes a una pose

+ Regla

® Eliminar

da (cambio entre
o no repite. Una

iva antes de iniciar el programa no dispara — solo
6 real.

5 de la regla son opcionales

se combinan

objetivo, *
on 0,00
Or 0.00
on 0.00
Ou 0,00
O 0.00
Ok 0,00
Velocidad, % 30

Pose: tomar por entrada

Xe13 o Xe14 o Xe15 o X016 ) Xe17
X823 0 Xe24 0 Xe25 0 X026 o Xe27
Nombre; Pose 3: Esperar la entrada Tarjeta: 0 (X010-047) ~ Entrada: X025 ~ entrada ON (0—=1) -
Programa e 1A
no v B o Z (] Detener ciclos de movimiento
no v 5 o v (] Iniciar ciclos de poses
= ~ 6 no v primera en la posicién 1
[ Pausa del ciclo segin posiciones Todas las posiciones
(] Continuar después de la pausa Todas las posiciones
Salida digital con retardos
el () Controlar la salida: ACTIVER z
< act. +17.11°
Tarjeta: 0 (¥010-047) v Salida: Y010 v
= act. -47.24° [C) m Entrada principal para la salida
rs : 00 s
o act, .58.35° Retardo, 5: o
(0] Revertir tras, s: 10 g
= act. +1.16°
Entrada — pausa T1 — accién (ON/OFF/CONMUTAR) — pau ién inver
. Un nu c S silla « & L
. . o307 n nue la cuenta. Sin la casilla <reverties, | i en el nuevo &
5 act. +60.30°
2| los gjes no marcados se quedan donde estan ooy
Posicién: |3 =

@ Noira la pose hasta que |2 entrada esté en el estado requeride

Pagina INPUT: luces de entrada y lista de reglas "entrada activada — acciones"”

Arriba: luces de entrada de la placa seleccionada (X010-X027): el punto verde indica la entrada energizada. Abajo:
las reglas. La regla se activa en el flanco de la entrada (el paso entre las lecturas, el pulso de 300 ms): mantener
pulsada la tecla de repeticién no tiene efecto; la entrada, presionada hasta el inicio del programa, no se activa.
Todas las acciones en la regla son opcionales y pueden combinarse; el orden de ejecucién es: limitador/parada —
recepcion por IA — movimiento — salida. Las reglas funcionan incluso cuando la pagina esta cerrada.

[ INPUT — entradas digitales

® Regla 3 — X020 — [@Pausa

« Pose 1: Continuar — X020 — EContinuar

© Pose 4: Captura — X023+ X024 = v'Captura 4+ X020
« Pose 5: Caida— X023+X024 — /.Caida 5+PX020

# Pase 6 Caida — X023+ X024 — /Caida 6+I-X020

« Pase 1; Iniciar ciclos — X021 — Buuknes

© Regla activada

Paraday blogueo de ejes
() PARADA suave del movimiento

[ Bloquear gje: n
12
[ Parar ciclo
B

@ Continuar el movimiento después de la recuperacién de la entrada.

de ejes auna pose

+ Regla & Eliminar

dela entr

e 3 Mantener
tiva antes de iniciar el p
I,
s de la regla son opcionales y s

o
E

objetivo,
an 0,00
or 000
onB 0.00
) 0,00
ons 0,00
0% 0.00
Velocidad, % 30

Pose: tomar por entrada

(0 Encendido

Esperar tras la entrada, ms:

Posicion: |1

o
Nombre: Pose 3: Esperar la entrada Tarjeta: 0 (X010-047) © Entrada: X025 o entrada ON (0—1) -
Programa e IA
ne v M o v (] Detener ciclos de movimiento
no v 5 o v () Iniciar ciclos de poses
no v %6 ne v primero en la posicién 1
(1) Pausa del ciclo segun posiciones
(] Continuar después de la pausa Todas las posiciones
Salida digital con retardos
s () Controlar la salida: ACTIVAR -
: act. +17.110 .
Tarjeta: 0 (Y010-047) v Salida ¥010 v
o act. 47.24° () ™ Entrada principal para la salida
= 00 o
- = 50,350 Retardo, s X 5
[ Revertir tras, s 10 <
o act. +1.16°
Entrada — pausa T1 — accién (ON ONMUTAR) — pausa T.
= Unny cia la cuenta. Sin la casilla « s, las
- = oD in nuevo disparo reinicia la cuenta. Sin la casilla <revertirs, la sal
z act. +60.36°
= Inicio de pose
2] o cjes no marcados se quedan donde estén
Posicion: |3 =
@ Moirala pose hasta que la entrada esté en el estado requerido
T salida: no seleccionado v
100 <

Proteccién de la recogida (sensores de la pieza)

[ Encendido.  Posicién: 3 <

Elevacion, 100 + Repetin 2 o
Extensién (ms) 00 =

Parar el ci hay ninguna pieza adherid:

Desactivar la salida:

no seleccionado ~

2| Ademés, las siguientes entradas:

silas entradas estan desactivadas:

Proteccion contra la caida de la pieza

() Encendido.  Transporta a las posiciones:

() Continuar con Ia entrada: X025 -

Mientras el robot se mueve a estas posiciones, |a entrada y las entra
componente; si falta, se detiene. «Continuar con la entradas — tanto par

ionales deben ver el
garrar como para softar

Parte inferior de la pagina INPUT: recoger segun la entrada, proteccion de piezas, parada de ciclos con desactivacion de la salida
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Bloque

Entrada y activacién

Parada suave del movimiento

Prohibicién del eje (sensor
final)

Programay IA

Movimiento de los ejes a una
posicion

Salida discreta con retrasos

Inicio de la postura
(= "Esperar a que la postura
esté completa”)

Posicion: moverse segun la
entrada

Proteccion de la recogida
(sensores de la pieza)

Proteccion contra la caida de
la pieza

Parar el ciclo: desactivar la
entrada si no hay ninguna
pieza adherida.

Pag. 15

Parametros y légica

Regla: Activado, Nombre, Tarifa, Entrada (X...), frente: "entrada ACTIVADA (0—1)" o
"entrada DESACTIVADA (1-0)".

La entrada detiene el movimiento del robot.

Para cada eje J1...J6: sin movimiento / hacia abajo (-) / hacia arriba (+), / hacia abajo y
hacia arriba. Si la entrada se activa, el robot se detiene y el eje no se mueve hacia la
direccion prohibida; se puede salir en la direccién opuesta. El ciclo se pausa.

Detener el ciclo — en lugar de pausar, el ciclo se detiene por completo.

Continuar el movimiento después de que la entrada se restablezca - si la entrada se
restablece, el ciclo continlia automaticamente; si estd desactivada, espera a que aparezca
el indicador "P Continuar" o a que se active la entrada "continuar”.

Recepcion de datos mediante TCP (Protocolo de Control de Transmision): no cambiar /
activar / desactivar: recepcién de comandos desde la camara/la inteligencia artificial.
Detener los ciclos de poses — Detener y reiniciar el ciclo; si el ciclo ya esta detenido, el
robot se mueve a la posicion 1 (la misma entrada puede luego reiniciar el ciclo).

Iniciar ciclos de poses (+ "primero, posicién 1") - funciona como "P Inicio"; durante el
ciclo y en pausa, la pulsacion se ignora.

Pausa del ciclo segtn las poses — como "Pausa” (11); "todas las posiciones" o solo la
posicion seleccionada.

Continuar después de la pausa — como " Continuar”; "todas las poses" o solo cuando
el ciclo se encuentra en la pose seleccionada.

La funcion de pausa y la opcién "continuar" en una misma entrada funcionan de la
siguiente manera: interruptorPresiona para pausar, presiona de nuevo para continuar.

Los ejes marcados se mueven a los angulos especificados (“actual” - tomar el actual),
velocidad en porcentaje; los ejes no marcados permanecen en su lugar.

Control de la salida: ACTIVAR / DESACTIVAR / CAMBIAR, tarifa y salida. Entrada — pausa
T1 (Retraso) — accion — pausa T2 (Regresar) — accion inversa; 0-100 segundos, paso de
0,1. La repeticion reinicia el conteo. "La entrada es la clave para la salida" - anula las
reglas de SALIDA en esta salida.

Posicion N + "No moverse a esta posicion hasta que la entrada esté en la posicion
correcta": antes de esta posicion, el ciclo espera el nivel de entrada. Una vez en la
posicion correcta, se mueve inmediatamente.

Mientras el robot se mueve a la posicion N, se activa la entrada — se detienen los ejes,
se activa la salida (pinza), "Mantener la posicion después de la entrada, ms" — se
considera que la posicién ha sido alcanzada. Para tomar un objeto cuya posicion no se
conoce con precision (el robot baja hasta que el sensor lo toque).

Activado, Posicién, Entrada adicional (segundo sensor), Elevacion °, Repeticiones, Tiempo
de exposicion (ms). La posicidn con proteccion se convierte en "elevacién de
verificacion": el robot toma la pieza en la posicién anterior, espera el tiempo de
exposicion, se eleva verticalmente a los grados especificados (= mm indicados) y
observa los sensores. Todos ven la pieza; si, de vuelta a la posicidn anterior, para tomarla
de nuevo y volver a elevarla; si los intentos no tienen éxito, se produce una pausa.

"Activar: mover a las posiciones de ... a ...", "Continuar con la entrada". Mientras el robot
mueve el objeto a estas posiciones, la entrada y "entradas adicionales" deben detectar el
objeto. Si falta uno, los ejes se detienen inmediatamente y el ciclo se pausa. "Continuar
con la entrada" — tanto para tomar como para dejar caer.

Cuando se detienen los ciclos, desactivar la salida (por ejemplo, el aire) solo si todos los
sensores indicados del objeto estan desactivados — asi evitaremos que el objeto caiga.
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Duplicacion: INPUT... en la ventana de la posicion

Pose 3 — Reglas de entrada - proyecto simple-pads %

Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aqui'y allf se aplica la misma regla. Los cambios se registran con "OK".

o Esperat Ia entrada — X025 Regla: Esperar |a entrada antes de |a posicién ~
* Entrada de|A — X025 Todas las posiciones Proteccion de la recogida (sensores de la pieza)
« Pausa — X020 - Todas las posiciones @ Activado

» Continuar — X020 - Todas las posiciones
« Iniciar ciclos — X021 - Todas los posiciones
Entradz: Recager al entrar
Iniciar ciclos de poses
() Se puede obtenef Pausa del ciclo segin posiciones
Continuar e ciclo despuds de una pausa
Detener los ciclos en las posiciones (desde el principio
PARADA suave del movimient
Prohibicién del eje (sensor final)
Movimiento de los ejes a esta posicion
Controlar Iz salida
Recepcién de 1A (TCF)

Ciclo segin posiciones: en esta posicién, l robot se manticne en su lugr
y espera a que la entrada se coloque en |a posicién correcta. Si la entrada
ya esté en |a posicién corrects, el robot se mueve inmediatamente. “Se
puede enviar desde Telemetry” - La sefial, en lugar de la entrada, s envia
mediante un botén en la ventana de Telemetry (tanto en & ciclo Robat1
como en el programa de la memoria USE).

+ Regla Eliminar

Abrir en I pagina INPUT —

Pag. 16
Pose 3 — Reglas de entrada - proyecto simple-pods X

Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aqui y allf se aplica la misma regla. Los cambios se registran con "OK".
# Esperar la entrada — X025 Regla: Esperar la entrada antes de |z posicion ~
+ Entrada de A — X025 - Todas las posiciones
* Pausa — X020 - Todas las posiciones B Activado Mombre: 2se 3: Esperar |a entrada
 Continuar — X020 - Todas las posiciones
+ Iniciar ciclos — X021 - Todas las posiciones X

Entrada: X025 Moverse cuzndo 2 entrada estd ENCE ~

[ Se puede obtener desde Telemetria Memoriz: 41

Ciclo segin posiciones: en esta posicién, el robot se mantiene en su lugar
y espera  que |a entrada se coloque en I posicién correcta. Si la entrada
ya esté en |a posicién corrects, el robot se mueve inmediatamente. *Se
puede enviar desde Telemetry” - La sefial, en lugar de la entrada, se envia
mediante un botén en la ventana de Telemetry (tanto en el ciclo Robat!
como en el programa de la memoria USE).

+ Regla Eliminar

Abrir en Iz pagina INPUT —

Lista de "Regla" en la ventana de entrada de la posicién — todos

los 13 tipos

Posicién 3 — regla "Esperar la entrada antes de la posicion" X025

El botédn "INPUT..." en la ventana de la pose aplica las mismas reglas que la pagina INPUT: una regla por objeto, y
los cambios son visibles en ambos lugares (se guardan al pulsar "OK"). La lista "Regla" muestra todas las
configuraciones de la pagina INPUT: proteccidn contra movimientos bruscos, proteccién contra caidas, esperar la
entrada antes de la pose, activar al entrar, iniciar ciclos, pausa del ciclo, continuar después de la pausa, detener los
ciclos, parada suave, prohibir ejes, movimiento de los ejes a esta pose, controlar la salida, y la funcién de

inteligencia artificial para la pose.

® Las instrucciones para esta postura (como entrar, como mantenerla, como defenderse y como realizar el
movimiento para entrar en ella) se indican de forma sencilla: "Para entrar en la posicion, utilice la secuencia

X025".

® Reglas generales (inicio, parada, pausa, continuacion, prohibicion, salida, IA) se muestran en la ventana de
cada pose, con la etiqueta " todas las poses”. La funcidn de "pausa" y "continuacion" solo se pueden utilizar

"en esta pose".

propia copia de la regla.

Si una entrada tiene varias funciones (por ejemplo, iniciar y detener en un solo botén) — cada funcién tiene su

® Las reglas, creadas a partir de la posicion "ventana", se pueden activar haciendo clic en el botén
correspondiente en la ventana principal; Abrir en la pagina INPUT — — pasar a la regla completa en la pagina.
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15. Colocar en una caja

8 Pose & —Empaguetar en una caja - proyecto «simple-pods X La posicién con la disposicidn de los elementos es la posicion de
@ Colocar las piezas en la caja (en cada ciclo, la siguiente celda). Ia primera pleza En Cada C|C|O, el I‘ObOt CO|Oca Ia p|eZa en |a
Esta posicién es la primera piera. Las siguienies se colocardn juntas siguiente celda: primero llena una fila, luego la siguiente capa
do u completa — una capa superior.

superior. Cada pieza se coloca de la misma manera que en la
Nimero de piezas en la fila: 3 2 posicion inicial: el robot calcula los angulos para cada celda segun
Distancia entre los piezas, mm: 240 : la cinematica del modelo seleccionado y se dirige a ella en linea
Colocar la siguiente pieza: Ala izquierda de la primera ~ recta’ Nno en curva.

Indicar al robot dénde colocara la segunda pieza.

® Colocar en una caja — activar.

@ Desde arriba: sobre el lugar, y luego directamente hacia abajo.

8 Desde arriba; desdle Ia pieza, directamente haci arrba y luego hacia un * Numero de piezas en la fila y Distancia entre las piezas, mm.

¢ qué altura sobre el punto, mm? R * A continuacion, colocar el siguiente elemento:: a la derecha
() lEmaieaiseahalrmdim: P B 10 del primero / a la izquierda del primero / més cerca de la
et st s e | maquina / mas lejos de la maquina (como se puede ver,
ST ’ > estando de pie detras de la maquina, mirando hacia la caja).
Altura de la capa [grosor de la pieza), mm: 0.0 -

® Indicar al robot dénde debe colocarse la segunda — el robot
se movera lentamente (10 %) hasta colocarse sobre la primera
celda, y luego sobre la segunda. Si se mueve al lugar
incorrecto, seleccione otra opcion.

Niimero de piezas: 3 = 2 = 6 — niimero de ciclos: 6

Verificar

Salida dela caja.. V00 off ® Acceso desde arriba — el robot primero se desplaza HASTA la
Eaialds puesdeguelalta bk hetintons 0.3 : ubicacion deseada, y luego baja estrictamente.
* Movimiento ascendente — después de aplicar la técnica de
Cancelar et . . " . . .
tirar hacia arriba", y luego en direccion lateral, la pieza no se
desliza por la caja.

Posicién 8 — Colocacioén en la caja

® ;A qué altura sobre el punto de referencia, mm? —
ligeramente mas que los bordes de la caja y las piezas
colocadas.

® Lentamente, antes de la fase 1-10 — los Gltimos 20% del
trayecto se realizan a una velocidad lenta; Lentamente,
después de la fase 1-10 — los primeros 20% del trayecto se
realizan a una velocidad lenta (10 — 10% de la velocidad de la
postura).

® Capas (filas hacia arriba) y Altura de la capa (grosor de la
pieza), mm.

® «Detalles: 3 x2 = 6 — ciclos: 6» — El nUmero de celdas
determina el nimero de ciclos. Verificar — Célculo de todas las
celdas: comprueba si el robot accede a ellas o si excede los
limites.

® SALIDA de la caja... — una salida que se activa en cada celda
cuando el robot llega a su posicion (por ejemplo, "Y020 off"
significa "soltar la pieza"). Pausa después de la salida de la
caja, para que — la valvula tenga tiempo de liberar.

El programa funciona tanto en el bucle Robot1 como en el programa de la memoria USB: en este caso, las
celdas siguen el contador de piezas "Counter-0", por lo que en la seccion de "Telemetry" se puede indicar
"Empezar con la pieza nimero".
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Consejos

¢ El primer elemento — esta posicion es el primer elemento en la caja. Los siguientes se colocan uno al lado del otro, a
la misma altura y con la misma orientacion; la fila esta completa, y la siguiente capa se coloca encima. Para verificar,
utilice el botén "Mostrar en el robot".

e Lado — a la derecha/izquierda — como se puede observar, colocando el robot de frente a la caja: las piezas se
colocan una al lado de la otra, alineadas a lo largo del eje de la base. Mas cerca/lejos — a lo largo de otro eje de la
base, hacia el robot o alejandose de él.

e Mostrar en el robot — el robot se movera lentamente (10 %) hasta la posicién deseada, luego hasta la ubicacion de
la segunda pieza, a una altura de "encima de" (minimo 50 mm). Si no se posiciona correctamente, seleccione otra
direccion y vuelva a intentarlo.

¢ Movimiento ascendente — después de la colocacién, el robot primero se mueve estrictamente hacia arriba desde la
pieza (a la altura de la aproximacion) y luego se desplaza hacia la siguiente posicion, sin arrastrar ni sujetar la pieza
lateralmente.

e Acceso desde arriba — El robot, mediante un movimiento horizontal, se eleva hasta la altura deseada, baja de forma
precisa, coloca la pieza y vuelve a subir de forma precisa, sin tocar la caja ni las piezas colocadas. También funciona
con un programa almacenado en una memoria USB.

e Distancia a la superficie — el robot se mueve estrictamente hacia abajo, siguiendo la altura indicada en milimetros.
Asegurese de que la altura de los bordes de la caja y de las piezas ya colocadas sea ligeramente superior.

¢ Lentamente, antes o después de la colocacion — los Ultimos 20% del trayecto hacia el destino (los primeros 20%
desde el destino) — de forma lenta: el objeto se coloca suavemente, la ventosa se retrae gradualmente. 1 -
ligeramente mas lento, 10 — 10% de la velocidad de movimiento; se puede mantener una velocidad alta.

16. Revista

En la parte inferior de la ventana principal, encontraras: Registro y solicitudes manuales del protocolo: cada
evento (entrada, salida, pausa y motivo de parada) se registra en una linea con la hora, por ejemplo, " 4 Entrada
X020 activada — regla...", "Bucle por posturas: postura 3 espera entrada X025", "A DETALLE PERDIDO en el camino
a la postura 5 - sin seflal X024". Mostrar registro despliega el registro. En caso de cualquier parada inexplicable,
consulta primero el registro: alli se indica qué ha ocurrido y qué pulsar.

17. Boton "Control” - solo después de la formacion

Las funciones del boton "Control” requieren una formacién especifica.

El botén "Control" permite acceder a herramientas para la configuracion de sistemas complejos: vision
industrial (cAmaras SICK y HIKROBOT), camaras 3D (visidn estereoscépica), recepcion de coordenadas de
sistemas de IA y cdmaras a través de TCP, rutas y programas de consola de programacién. Una configuracién
incorrecta puede provocar que el robot se mueva a lugares no deseados. La configuracion del robot con
vision industrial y 3D la realiza Unicamente un especialista que haya recibido la formacion adecuada. Este
manual no las describe; consulte al proveedor para obtener formacion y asistencia técnica.

18. Seguridad

® Antes de iniciar: no debe haber nadie en la zona de trabajo, la barrera debe estar cerrada, y el botén de parada
de emergencia debe estar comprobado.

® Pruebe la nueva posicion y el nuevo ciclo a una velocidad de 1-5%; para la velocidad de trabajo, después de
completar el ciclo sin problemas.

® Los botones de salida (OUTPUT, Telemetria) funcionan inmediatamente: antes de pulsarlos, asegurese de que
estén conectados a la salida.
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® Los limites de los ejes del proyecto deben ser lo méas pequefios posible; al cambiar de robot, seleccione su
modelo.

® En caso de emergencia: botdn de parada de emergencia — causa — "Restablecer emergencia" — "Iniciar —
Modo 7" — continuar el ciclo.
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Parte 2. Programa «simple-pod»: 9 ejercicios, entradas y
salidas.

Proyecto "simple-pod": el robot toma la pieza, la traslada a través de una operacion intermedia y la coloca
en una caja de 3 x 2 (tres en fila, dos capas). Robot BRT2024112182 (BRTIRUS0805A), todas las 9
posiciones en el ciclo, velocidad de cada posicion 20%, 6 ciclos (= 6 posiciones en la caja), 200 ms entre
ciclos, margen de posicion 0,30°.

Entradas y salidas del programa

La informacién sobre la tarea se transmite a través de las entradas: pieza recibida, pieza en su lugar / se tiene en

su lugar, pausa / continuar, iniciar. Las salidas del robot controlan la manipulacién y la segunda operacion.

Entrada / El propésito del =~ Donde se aplica ¢Qué hace?
Salida programa
X021 Lanzamiento Todas las posiciones  Inicia un ciclo de posiciones cuando el ciclo no esta en
(definidas a partir de = funcionamiento; el robot primero se mueve a la posicion 1.
la posicion 1) Durante el ciclo y en pausa, la pulsacion se ignora.
X020 Pausa / Todas las posiciones | El ciclo esta en ejecucion: al presionar, se pone en pausa (la
Continuar (definidas a partir de  posicién en el ciclo no se restablece). El ciclo esta en pausa: al
la posicion 1) presionar, se reanuda desde la misma posicion. La misma entrada
continua el ciclo después de que se activen los mecanismos de
proteccion de la pieza.
X025 La pieza ha Posicion 3 Antes de la posicion 3, el robot esta de pie y espera a que se
llegado. active X025. La activacién de X025 también desactiva la
comunicacion TCP.
X023 |+  Detalle de Posiciones 5y 6 (la Proteccién contra caidas: mientras el robot transporta la pieza a la
X024 agarre (dos posicién 4 esta posicién 5y a la posicion 6, ambos sensores deben detectar la
sensores) desactivada) pieza. Si falla uno de los sensores, se detiene el ciclo, se pausa y se
puede continuar con X020 o "B Continuar".
Y020 pinza (junta / Posicion 4: ON, Se activa en la posicion 4: la pieza se ha recogido. Se desactiva en
valvula) posicién 8: OFF cada celda de la caja: la pieza se libera, pausa de 0,5 segundos.
Y021 Segunda Posicion 6: ON, Se activa cuando el robot llega a la posicion 6 y se desactiva en la
operacion posicién 7: OFF posicién 7. El dispositivo conectado a Y021 es segun el esquema

Algoritmo de un ciclo

de la seccion.

Inicio 1-2 | Esperar 3 4 5 6 7 8 9
X021 Original, | X025 En Captura ascenso; Operacion Retirada Caja acasa
- enfoque pieza detalle Y020 elevacion; Y021 A Y021 Oferta =
Posicion llegd ON subida; DESACTIVADO 20% posicion
1 levantamiento 1

A X023+X024

1. El operador presiona X021. Si el robot no esta en la posicion 1, primero se mueve a la posicion 1. Ciclo:

posiciones 1...9 x 6 veces.

2. Posicion 1 — Posicidn 2 — desde la posicion inicial hasta la posicion de toma.

3. Antes de la posicidn 3, el robot espera la sefial "pieza recibida" (X025). Al recibir esta seial, se desplaza a la
posicion 3, situdndose sobre la pieza.
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4. Posicién 4 — descenso sobre la pieza con un movimiento suave; llegada — Y020 ON, pieza sujeta.

5. Posicién 5 — Movimiento con detalle. Mientras se desplaza, las luces X023 y X024 deben estar encendidas (de
lo contrario, se activara el freno y la pausa).

6. Posicion 6 — traslado a la segunda operacion, proteccion contra caidas igual; llegd — Y021 ON.

7. Posicion 7 — retirada; Y021 APAGADO.

8. Posicion 8 — Caja: el robot en su celda, a 100 mm, directamente hacia abajo (lentamente 5), Y020 OFF, 0,5
segundos, directamente hacia arriba a 100 mm (lentamente 1).

9. Posicion 9 — retorno a la posicion inicial (los mismos dngulos que en la posicién 1). Pausa de 200 ms —
siguiente ciclo, siguiente celda.

10. Después del sexto ciclo, la caja esté llena: "Completado: ciclos - 6". El nuevo inicio es nuevamente X021.

En cualquier momento, al presionar X020, el programa pausa la secuencia, y al presionar de nuevo X020, continda
desde la misma posicién.

» Video del funcionamiento del programa "simple-pod" - se afiadira (enlace y fragmentos del video).

Posiciones en orden

Posicion

1

9

Nn

17,11

43,05

51,22

51,22

51,22

27,59

16,96

-35,48

17,11

J2

—47,24

-31,51

-35,57

-35,16

-36,22

-4,97

-35,57

-68,12

47,24

J3

50,35

24,88

26,59

23,17

30,42

-11,15

29,41

31,82

50,35

1,42

1,44

1,45

1,42

1,30

1,16
0,06

1,16

J5

-93,97

-83,63

-81,07

-78,05

-84,23

-74,45

-84,65

-55,09

J6

60,30

86,00

94,10

94,02

94,18

70,32

59,94

8,02

Velocidad

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

-9397 6030 20%

Configuracion

Original; reglas generales: pausa X020,
continuar X020, iniciar X021

Enfoque en el punto de recogida

en detalle; espera X025; la funcion de
recepcion de A estad desactivada debido a
X025

Captura; acceso suave 5; Y020 ON;
proteccion de captura - desactivada

aumento; A X023+X024, continuar con
X020

segunda operacion; Y021 ON; A
X023 +X024, continuar con X020

Retirada; Y021 APAGADO

3 x 2 = 6; en cada celda, se indica Y020
OFF

Regreso a la posicidn original

Las posiciones se registran de la siguiente manera: mover el robot (usando el modo JOG o la consola de
programacion) — hacer clic con el botén derecho en la opcién "posicién”; o bien, seleccionar "redactar" —
"obtener posiciones del robot"; o introducir los nimeros directamente en la ventana "redactar”.

Posicion 1 - original, inicio, pausa y "continuar”

El robot se encuentra aqui antes de la ejecucién y regresa a esta posicion en la pose niumero 9. Desde la ventana
de la pose numero 1, se definen tres reglas generales ("todas las poses"), por lo que estan indicadas en el boton
de la pose nimero 1: "pausa X020, continuar X020, inicio X021".
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Pose 5 — Reglas de entrada - proyecto «simple-pods X

Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aquiy il se aplica la misma regla. Los cambios se registran con "OK".

o Caids — X023+ X024 Regla:
« Entrada de IA— X025 - Tadas las posiciones

« Pausa— X020 - Todas las posicioncs B Activado
o Continuar — X020 - Todas lss posiciones

Iniciar ciclos de poses v

Nombre: o5 1: Iniciar ciclos

» Iniciar ciclos — X021 - Todas las posiciones

Entrada: X021 ~ entrada ON (0—1) ~

8 primero en la posicién 1

. La entrada inicia el "Cic
me "B Inicie”; si el ciclo ya esté en mard
bién en el programa de I memoria USB: el robot
se pulse un botén.

+ Regla Eliminar

Abrir en I pagina INPUT

- St
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Pose 5 — Reglas de entrada - proyecto «simple-pod= X
Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aquiy allise aplica la misma regla. Los cambios se registran con "0K".
* Caida — X023+X02 Regla: Pausa del ciclo segiin posiciones -
« Entrada de IA— X025 - Todas las posiciones
+ Pausa — X020 - Todas las posiciones 8 Activado Nomnbre: £gla 3
» Continuar — K020 - Todas las posiciones
# Iniciar ciclos — X021 - Todas las posiciones B X020 « | entrada ON (0=1) "

Aplicacion: para tedas las posturas v

La entrada pone el ciclo en PAUSA, comao (8 el ciclo no se
detiene, ni «b Continuars ni la entrada

6n. La pausa y <continuar= en un
bio. «Solo en esta posiciéns — cua

+ Regla Eliminar

Abrir en I pagina INPUT —

- Bt

"Iniciar ciclos por posturas": X021, entrada ENCENDIDA (0—1),
"primero en la postura 1"

Pose 5 — Reglas de entrada - proyecto ssimple-pods x
Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aquiy all se aplica la misma regla. Los cambios s registran con "OK".
« Caids — X023+ X024 Regla: Continuar el ciclo después de una pausa v
« Entrada de|A — X023 - Todas les posiciones
« Pausa — K020 - Todas las posiciones B Activado Nombre: ase 1: Continuar

I los — X021 - Todas|

« Iniciar ciclos ‘odas las posiciones — X020 | entrada ON (0—T) -
Aplicacién: para todas las posturas v
El ciclo en las posiciones ests en pausa (bloqueo del eje, proteccién del
componente, < Pausas, entra sa) — la ent tinda en la
misma posicién que «b Continuars, «Solo en esta po: — cuando el
ciclo estd en ella. Mientras la entrada de blogueo del eje no se haya
revertido, la pulsacién se ignora.

- Regla Eliminar

Abrir en la pagina INPUT —

"Pausa del ciclo por posturas": X020, "para todas las posturas"

Pose 5 — Reglas de entrada - proyecto ssimple-pods X
Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aquiy allise aplica la misma regla. Los cambios se registran con "0K".
o Caidas — X023+X024 Regla: Recepcion de 1A (TCP) v
« Entrada de|A — X025 - Todas les pesiciones
* Pausa — X020 - Todas las posiciones B Activado Nombre: ase 3: Esperar la entrada

» Continuar — X020 - Todas las posicicnes

# Iniciar ciclos — X021 - Todas las posiciones Entrada: X025 « | entrada ON (0=1) "

Centrel mediante |A: Jesactivar v

miin a todas las posiciones. La activacién de la entrada activa o
activa el comando TCP de la |A (camaras).

~Regla Eliminar

Abrir en la pagina INPUT —

"Continuar el ciclo después de la pausa": X020, "para todas las
posturas”

"Recepcién de IA (TCP)": X025 — apagar (regla "Postura 3:
esperar la entrada”)

Cémo se configura: "Posicién 1 — ENTRADA... — "+ Regla" — En la lista de "Reglas", seleccionar el tipo — Entrada
(X021 o0 X020) — Frente "ENTRADA ACTIVADA (0—1)" — "Donde se aplica: para todas las posiciones" — OK.
"Pausa" y "Continuar" estan en la misma entrada X020, lo que resulta en un interruptor: el primer clic pausa, el

segundo continda.

Postura 2 - acercamiento

Postura intermedia: desde la posicién inicial hasta el punto de agarre, para que el robot se mueva hacia la pieza de
forma clara, sin tocar las herramientas. No hay entradas ni salidas.
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Postura 3 - sobre la pieza, esperando que "la pieza llegue™ (X025)

Pose 3 — Reglas de entrada - proyecta <simple-pods

® Entrada de IA — X025 - Todas las posiciones
® Pausa — X020 - Todas las posiciones

® Continuar — X020 - Todas las posiciones

# Iniciar ciclos — X021 - Todas las posiciones

 Esperar la entrada — X025 Regla:

Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aqufy allf se aplica la misma regla. Los cambios se registran con "0OK".

() Se puede obtener desde Telemetria Memoria: W41

y espera a que |a entrada se coloque en la posicién correcta. Si la entrada
ya estd en la posicién correcta, el robot se mueve inmediatamente. “Se
puede enviar desde Telemetry” - La sefial, en lugar de Ia entrada, se envia
mediante un botén en la ventana de Telemetry (tante en el cicle Robot1
como en el programa de la memaria USE).

+ Regla Eliminar

Abrir en I pagina INPUT —

Cancelar

Ciclo segtin posiciones: en esta posicion, el robot se mantiene en su lugar

s
Esperar la entrada antes de la posicion ~
@ Activado Mombre: 2s& 3: Esperar la entrada
Entrada: X023 ~ Moverse cuando la entrada esta ENCE

Posicién 3 — "Esperar la entrada antes de la posicion" X025

Posicion 4 - Agarrar, Y020 ON

Pose 4 — Salidas (QUTPUT) - proyecto ssimple-pods *

Cuande el rebot llegue a esta posicion, el cambio se activara (on) o se desactivara
(off). Cada cambio es una regla en la pagina OUTPUT, dende también se puede ver

y modificar.

+ Salida Eliminar

B Activa (la salida esta funcionando)

Tarjeta: 0 (YO10-Y04T) '

Salida: Y020 w

© ON— Activar en la posicién

(O) OFF — Desactivar en la posicién

Cancelar

Posicion 4 — SALIDA: Y020, ON — Activar en la posicion

Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aquiy allise aplica la misma regla. Los cambios se registran con "OK".

» Entrada de .
» Pausa — X020 - Todas las posiciones

» Continuar — X020 - Todas las posiciones

# Iniciar ciclos — X021 - Todas las posicicnes

Antes de pasar a la postura 3, el ciclo verifica X025.
Si no hay sefial, el robot permanece en la postura 2,
y en el ciclo se indica "Postura 3 esperando la
entrada X025". Si hay sefial, el robot pasa a la
postura 3.

Configuracién: "Posicion 3 — ENTRADA... -
‘Esperar entrada antes de la posicion' — X025,
'Mover cuando la entrada esté ACTIVADA (1)". "Se
puede enviar a través de Telemetria: enviar la sefial
mediante un botdn (a través de la memoria M41) en
lugar del sensor.

Esta regla tiene la siguiente configuracion: "Funcién
de IA: Desactivar". Al activarse la entrada X025, la
recepcion de comandos TCP desde la cdmara se
desactiva. En el botdn de estado, se muestra:
"Esperando X025, IA X025".

Pose 4 — Reglas de entrada - proyecto ssimple-pods X

Regla: Proteccién de la recogida (sensores dela picza)

25 - Tadas las posiciones

[ Activado Mambre: 2s¢ & Captura

Entrada: X023 v La posicién es = entrada ENCENDIDA

Ademés, las siguientes entradas: por cjemplo, X024, X025

Elevacién de la verificacion, % 10 +| =48 mm Hacia arriba

Nimere de repeticiones de latoma: 5
Extensién (ms): 300 o
1@ Continuar con la X020 v I botén (0—1) continuar el ciclo.
[] "Continuar” de Telemetry Memoria: 141

Esta posicion implica un movimiento de elevacion: sus angulos no se
utilizan. El robot toma la pieza en la posicion anterior, espera e disparo, se

eleva verticalmente a los grados especificados ()
sensores: la entrada y "otras entradas”, Todos ven la

bserva los
23y contintia su

movimiento. Si no se activa ninguna de las entradas,
anterior para recogerla y repetir el proceso (tantas vi

elve a la posicion

+ Regla Eliminar como

Abrir en I pagina INPUT — Cancelar

Posicion 4 — "Proteccion de agarre" X023+X024 (O desactivado)

El robot se acerca a la pieza con un movimiento suave (5, final de la trayectoria, descenso lento). Una vez
alcanzada la posicion (todos los ejes dentro de un rango de 0,3°), se activa YO20: la pinza sujeta la pieza. En el

boton de la posicidn, aparece la indicacidon "Y020 activado”.

Configuracién: "Posicion 4 — "Acceso suave" 5; Salida... — "+ Salida" — tarifa 0, Y020, "ON - Activar en la
posicion”. En la pagina de Salida, esta regla "Posicion 4: Y020 on" con los angulos de la posicién 4 y una tolerancia

de £0,3°.

La proteccion para la "Posicidn 4: agarre” estd actualmente desactivada (O). Parametros: sensores X023 +
X024, elevacion de 10° (= 48 mm), 2 repeticiones, tiempo de exposicion de 300 ms, continuar con X020. Con
esta proteccion, la propia posicion se convierte en una posicion de verificacion (sus angulos no se utilizan).
Por lo tanto, si se activa, debe colocarse en la posicion después del agarre, es decir, en la posicién 5,y no en
la posicion 4: el robot tomara la pieza en la posicion 4, elevara 10°, verificara los sensores X023 y X024, y si
falla, volvera a la posicion 4 y la tomara de nuevo.
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Posicion 5 - Elevar con el objeto, proteccion contra la caida

Pose 5 — Reglas de entrada - proyecta «=simple-pods

® Entrada de IA — X025 - Todas las posiciones

® Pausa — X020 - Todas las posiciones @ Activado Mombre: 25¢ 5: Caida

b Mientras el robot transporta la pieza a la posicién 5,

Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aqur'y allr se aplica la misma regla. Los cambios se registran con "OK".
. R ’ " ambos sensores X023 y X024 deben detectar la
Regla: Proteccion contra la caida de la pieza ~

pieza. Si falla uno de los sensores, el ciclo se detiene

® Continuar — X020 - Todas las posiciones
# Iniciar ciclos — X021 - Todas las posiciones

Ademas, las siguientes entradas:

(] Continuar con la X020

() "Continuar" de Telemetry

Ia pieza.

+ Regla Eliminar

Abrir en I pagina INPUT —

Entrada: X023 ~  La posicion es = entrada ENCENDIDA ~

Transporta la pieza a las posiciones: 5

~ | botén (0—1) continuard el ciclo.

inmediatamente, y en el registro aparece el mensaje

- "\ PIEZA PERDIDA en el camino hacia la posicién 5

s s - sin sefal X024". El operador retira la pieza, verifica
la succién y pulsa X020 (o "» Continuar").

Configuracién: "Posicion 5 — ENTRADA... -
[——— ‘Proteccion contra la caida de piezas' — Entrada

' X023, 'Pieza presente = ENTRADA ACTIVADA (1),
‘Entradas adicionales: X024', 'La pieza se mueve de

la posicién 5 a la 5', 'Continuar con la entrada:
Cancelar XOZOI."

Posiciéon 5 — "Proteccion contra la caida del objeto"

Posicion 6 — Segunda operacion, Y021 ON

Pose 6 — Reglas de entrada - proyecto «simple-pod= ® Pose 6 — Salidas (QUTPUT) - proyecto simple-pod» X
Son las mismas reglas que en la pagina INPUT: aquiy alli se aplica la misma regla. Los cambios se registran con "OK’
Cuando el rebot llegue a esta posician, el cambio se activara (on) o se desactivara
b Bratecaon contallalcaiiin delelpiezy ~ (off). ;a:la cambio es una regla en la pigina OUTPUT, donde también se puede ver
 Pausa — X020 - Todas las posiciones B Activado Nombre: 35 6 Carda y modificar,

» Continuar — X020 - Todas las posiciones
® Iniciar ciclos — X021 - Tedas las posiciones.

Ademés, las siguicntes entradas:

Transporta la pieza a las posiciones: 5| —

() "Continuar" de Telemetry

+ Regla Eliminar

Abrir en la pagina INPUT —

® Continuar con la X020  ~ Ibotén (0—1) continuard el ciclo.

< ejes se detienen inmediatamente y el ciclo se pausa. No incluya la
n de agarre en el range: en ese caso, el robot sigue moviéndese sin

Entrada: X023 | La posicién es = entrada ENCENDIDA - » Y021 on @ Activa (la salida ests funcionando)

Tarjeta: 0 (YO10-Y04T) '

Salida: Y021 ~

© OMN— Activar en la posicién

Memoria: 141 () OFF — Desactivar en la posicién

+ Salida Eliminar

oK C I

Posicion 6 — Proteccion contra la caida X023+X024, de 6 a 6,

continuar con X020

Posicion 6 — SALIDA: Y021 ENCENDIDO

Mover el detalle a la segunda operacién: el sistema de proteccién contra caidas funciona igual que en la posicién

5. Se activa al llegar: YO21 ON.

Posicion 7 — Retirar, YO21 APAGADO

Pose 7 — Salidas (QUTPUT) « proyecto «simple-pod» X

Cuando el robot llegue a esta posicién, el cambio se activard (on) o se desactivard

(off). Cada cambio es una regla en la pagina OUTPUT, donde también se puede ver
y modificar.
» Y021 off 8 Activa (la salida esta funcionando)
Tarjeta: 0 (Y010-Y047) e
Salida: Yoz21 ~

() ON — Activar en la posicién

© OFF — Desactivar en la posicién

+ Salida Eliminar

Posicion 7 — SALIDA: Y021, APAGADO

El robot se aleja de la segunda operacion; llega — Y021 OFF. En la
pagina de SALIDA, esta regla "Posicion 7: Y021 off" (condicion de
APAGAR en las esquinas de la posicion 7, +0,3°) esta definida. No hay
proteccion contra caidas en las posiciones 7 y 8; si lo desea, puede
ampliar la funcién "Transporta la pieza a las posiciones" hasta las
posiciones 5...8.
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Posicion 8 — Colocar en la caja de 3 x 2

Pose & — Empaquetar en una caja - proyecto «simple-pods= X
Pardmetro Valor
B Colocar las piezas en la caja (en cada ciclo, la siguiente celda).
Esta posicidn es la primera pieza. Las siguientes se colocaran juntas . .
formando una fila completa - una capa superior. COlocar en Ia Ca.Ja Si
= Numero de piezas en la fila 3
Numero de piezas en la fila: 3 -
Distancia entre las piezas, mm: 24,0 . Distancia entre |aS pieZaS 24 mm
Colocar la siguiente pieza: Alaizquierda de la primera ~ . . . ) . .
Colocar la siguiente pieza A la izquierda de la primera
Indicar al robot donde colocard la segunda pieza.
@ Desde arriba: sobre el lugar, y luego directamente hacia abajo. ProceSO ascendente Si
@ Desde arriba: desde la pieza, directamente hacia arriba, y luego hacia un
A qué altura sobre el punto, mm? 100 - Movimiento ascendente Si
[ letraaipard=sabavedn A Altura sobre el punto de referencia 100 mm
B Lentamente después de la colocacion. 1 < | 1-10
Capas flas hacia aribal: 2 : Lentamente antes de la colocacion. 5
ST DA AL, (G 100 - Lentamente después de la colocacién. 1
Nimero de piezas: 3 = 2 = 6 — nimero de ciclos: 6
Verfar Capas (filas hacia arriba) 2
Altura de la capa (grosor de la pieza) 10 mm
Salida de la caja... Y020 off Piezas / ciclos 3x2=6
Pausa después de que la caja se retire, con: 05 = . .
Salida de la caja Y020 off
Cencelar Pausa después de la salida 0,5 segundos
Posicion 8 — Parametros de la caja Pose 8 — Aperturas de la caja - proyecto «simple-pod= >

El cambio se activa en CADA celda cuande el robot llega a ella: por gjemple, "Y020
off" — liberar la pieza en la caja. Funciona en un bucle y en un programa en la
memaoria USB.

B Activa (la salida esta funcionando)
Tarjeta: 0 (Y010-¥0d7) -

Salida: Y020 ~

() ON — Activar en la posicion

© OFF — Desactivar en la posicién

+ Salida Elirminar

Salida de la caja: Y020, APAGADO — en cada celda
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Posicién en la fila Desplazamiento desde la posicion 8

1

2

0 — la propia posicion 8

24 mm a la izquierda

48 mm a la izquierda

10 mm hacia arriba

24 mm hacia la izquierda, 10 mm hacia arriba

48 mm hacia la izquierda, 10 mm hacia arriba

En cada celda: el robot se desplaza 100 mm hacia arriba desde la posicién inicial — hacia abajo, el final del
recorrido es lento (5) — Y020 APAGADO, la pieza se libera — 0,5 segundos — hacia arriba, 100 mm, el inicio es

lento (1) — posicion 9.

Cdémo configurar: Colocar la pieza en la primera posicion (capa inferior, primera posicién), registrar la postura 8

(clic derecho — "Configurar" — "Colocar en la caja...'

— parametros segun la tabla — "Mostrar en el robot dénde

ira la segunda" (verificar la cara) — "Verificar" — "SALIDA de la caja.." — "+ Salida" — Y020, APAGADO — OK.

Posicion 9 - retorno a la posicion inicial

Los mismos angulos que en la posicién 1. Después de la posicidn 9, hay una pausa de 200 ms y se inicia un nuevo

ciclo con una nueva celda de la caja.

Si el ciclo se detiene

Lo que se observa

"Posicion 3 espera la entrada X025"

"Pausa" después de presionar X020

"/\ DETALLE PERDIDO en la posicién

5(6)"

"El ciclo de posiciones alin no ha

finalizado: la pulsacion ha sido
omitida"

"Error... ciclo en pausa”

“NO LISTO: Modo 2"

La causa Qué hacer

No hay sefal de "pieza recibida" Introducir la pieza / verificar el sensor X025
(la ldmpara en la pagina INPUT)

El operador ha puesto en pausa. Volver a pulsar X020 o " Continuar".

X023 o X024 desaparecido: el Retirar el detalle, comprobar la succion y

detalle ha caido o se ha desplazado. = los sensores — pulsar X020 o "p
Continuar".

Se ha pulsado X021 durante el ciclo ~ Esperar a que finalice el ciclo o pulsar "l
O en pausa. Parar", y luego X021.

Error del controlador. Eliminar la causa — "Restablecer error" —
"Iniciar - Modo 7" — "P Continuar".

El programa de control remoto no “Modo 7"
esta activo.

Programa "simple-pod" en una memoria USB.

El boton "Guardar en la memoria USB..." ejecuta este mismo ciclo con el programa consola de programacion. El
programa incluye: posturas y velocidades, Y020/Y021 en posturas, la caja de 3 x 2 segun el contador de piezas, la
espera de X025 antes de la postura 3, la verificacion de X023 + X024 al llegar a las posturas 5y 6, y el inicio con la
entrada X021 (primero en la postura 1). No se incluyen (solo funcionan en el ciclo Robot1): pausa y "continuar"
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con la entrada X020, y la recepcion de comandos de IA. Para consola de programacién: "IMP USB" — cargar —
Automatico — Iniciar — el robot espera la entrada de X021. Para observar y comenzar con la pieza correcta, se

utiliza la ventana de Telemetria.

Robot1 - Manual del usuario - Proyecto «simple-pod» - Octubre 2026. Las capturas de pantalla corresponden a un programa en
funcionamiento, conectado al robot BRT2024112182 (BRTIRUS0805A, firmware F2.4.4-DLX).



