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Robot1 — manual do usuario

O programa de controle de rob6s BORUNTE com controlador HC via rede: tela principal, posi¢oes, ciclo,
entradas e saidas, empacotamento em caixa, Telemetria - exemplo de programa configurado "simple-pod" (9
posi¢oes)

Robot1 se conecta ao controlador do robd através de um cabo Ethernet e fornece ao operador todas as
funcionalidades necessarias para uma operacao padrao: posicionamento, ciclo de posicionamento,
resposta aos sensores (entradas X), controle de valvulas e de agarramento (saidas Y), organizacao de
pecas em caixas em fileiras e camadas, carregamento do programa pronto em um pendrive para o
console de programagdo e monitoramento do robd, que executa seu programa.

Computador Ethernet Controlador HC Entradas X Saidas Y

Robot1 192.168.0.50 : 9760 — interface de sensores, botdes Vacuo, valvulas
programacao no Auto

E possivel interagir com o robd de duas maneiras: combinando-as:

® Robot1 controla o rob6 sozinho - "Ciclo de Posturas” na janela principal. No controle remoto, esta ativa a
programacao de comandos remotos (modo 7 — "automatico: em execuc¢do"), Robot1 envia as posturas
sequencialmente, monitora as entradas, ativa as saidas, coloca as pecas na caixa. Tudo funciona aqui: pausa e
"continuar" através da entrada, protecdo das pecas, restricdo dos eixos, e a IA recebe os comandos.

® O robo esta operando de acordo com o seu programa — o botdo "Para a memoria flash..." grava o mesmo
ciclo programado pelo programa "console de programacgdo” (arquivo HCBackupRobot_..), que é carregado no
controle via USB. O computador ndo é mais necessario; a janela Telemetry mostra o que o robo esta fazendo e
permite definir o nimero da pega, enviar um sinal através da memoria M e gravar os registradores Addr-800...
809.

1. Janela principal: areas 11. Janela de posicao "edicao"

2. Projeto 12. Sequéncia de posi¢des e "Para o pen drive..."

3. Conexao 13. Saidas — OUTPUT

4. Estado do robd 14. Entradas — INPUT

5. Modelo do rob6 15. Organizagdo em caixa

6. Telemetria — o rob6 seguindo seu programa 16. Registro

7. Controle manual dos eixos (JOG) 17. Botdo "Controle" — apenas apos o treinamento

8. Limites dos eixos 18. Seguranga

9. PAUSA, Iniciar, Pausa, Reset de emergéncia 19. Parte 2. Programa "simple-pod": 9 posturas, entradas
10. Posicoes e saidas
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1. Janela principal: zonas

Robot1 v1.0.0 — BORUNTE BRTIRUS0707A (HC1, porta MONITOR] - projeto ssimple-pods - [u] X
Projeto: simple-pod (Ci\Usersiuser\Documents) ~ 4+ MNovo =~ @ Guardsr  Projeto * [ Salvamento automatico Todas as alteraces guardadas  w Licenca o
[eu: do controlador: 192.168.0.50 porta: (9760 2 Desconectar # Telemetry » ligado a 192.168.0.50 INPUT QUTPUT Controlo
Estado do rob o Controlo manual dos eixos (J06) Q @
Firmuare: HC-QC-RA-7.8.07-master-F24.4-DLX Passo, 20 “  Velocidade, % 5 v clique = um passo
Mode: 7 — auto: em execugdo
Alarme: néo n - + +17.113° —a_ _r__
Movimento: nio & Telemetry
12 - + -47.248° =
Zero (origem): definido _ = =
PRONTO para mover 13 - + +50.351° v '
m— | Iniciar — modo 7
4 - + +1.162°  g0.+160
Coordenadas da ferramenta (TCP): Pausa
X, mm: +709.191 J5 - + -93.972° -100...+100°
Y, mm: +220.254 Modelo do robé: Repor alarme
z, mm: +781.381 o BRT2024112182 . 5 kg - 990 J6 = + +60.302° ap .aar
u, = -179.828
Vs % 1434 Todos os eixos — 0 Limites dos epos...
W, =i +136.881 o
Posicées: clique — mover, clique direito - gravar a posigio atual, «edits - angulas e velocidade
Pose 1 Pose3 Posed Pose5 Pose® Pose T Pose 8
Pausa X020, Centinuar Pose 2 Aguardando X023, Al Y021 on y Caixa 3x2=6 Posed
X020, Inicio X021 025 Y020 en R & X023+ X024 V021 off Y020 off
— —— | — — — — | — —— | — —— | — —— | — —
edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir
Tolerancia da posicio, *: 0,30 2| Velocidade para todas as posigges, % 20 : Atribuir m [ Arraste as posicBes com o botdo direito @ - -
Cicle por posigées: as posi¢des marcadas sdo percerridas sequencialmente, o robd chega a cada uma. @
2 8: a: 814 8 a5 ar 8¢ 89
Ciclos: 6 Eaasdehs o= 200 o » Iniciar Para a pen drive.. @
@ (1 Pausa - Entrada X020 - P Iniciar— Entrada X021 (primeiro na posicdo 1) « Continuar — Entrada X020
Registo e pedides manuais do protocolo
[13:26:37] Apenas quando a visualizagao estd desativada: as regras de OUTPUT/INPUT, as zonas e os movimentos do Robot1 voltam a funcionar. * Mostrar o log

Janela principal: Robot1, projeto "simple-pod". Os nimeros correspondem as areas da tabela abaixo.

N2 Zona Para que

1  Projeto Selecgdo, criacdo e salvamento do projeto (posicoes, regras de entrada e saida, caixa,
limites). Salvamento automatico, licenca.

2  Conexao Endereco IP e porta do controlador, botédo "Conectar/Desconectar".

3 Telemetry Janela de observacdo do robd, que opera de acordo com um programa do pen drive
(secao 6).

4 INPUT / OUTPUT Paginas de entrada X e saida Y: luzes, ligar/desligar manual, todas as regras (se¢des 13,
14).

5 | Controle Cameras, inteligéncia artificial, visdo 3D e programas de console de programacéao —

apenas apos o treinamento (secdo 17).

6  Estado do robo Firmware, modo, falha, movimento, zero, linha de prontiddo, coordenadas da ferramenta
(TCP).
7  Modelo do robo Qual rob6 Borunte esta conectado: os limites de fabrica e o calculo da posicdo da cabeca

dependem do modelo.

8 JOG Movimento manual: cada eixo em passos e a cabeca em linha reta, com a peca fixada
(botdes coloridos com setas).

9  Limites dos eixos... Limites angulares dos eixos, conjuntos salvos, "Configuragéo".
10 Botdes de PAUSA e Botdo grande "PAUSA", "Iniciar - modo 7", "Pausa"”, "Reiniciar falha".
modos
1 PosicBes Botdes de posicdo: clique com o botédo esquerdo - avancar, clique com o botéao direito -

gravar, "Configurar" - angulos, velocidade, caixa, OUTPUT, INPUT.
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12 = Configuracbes gerais de = Permissdo para poses, velocidade para todas as poses, "B Parar”, "Arrastar poses com o

posicao botdo direito”, "-" / "+" — nimero de poses.

13 Ciclo de Quais posicdes estdo em ciclo, quantos ciclos, pausa entre os ciclos, " Iniciar”, " Il
posicionamento Pausa”, "l Pausa".

14 Para a pen drive... Gravar o ciclo através de um programa de programacdo em uma unidade USB.

15  Instrugdes para Quais entradas sao usadas para pausar, iniciar e retomar o ciclo.
entradas

2. Projeto

O projeto consiste em um Unico arquivo ( .riproj) localizado na pasta Documents\Robot1\MpoekTsi. Ele contém
todas as configuracdes especificas para uma determinada tarefa: posi¢oes e suas velocidades, o ciclo, as regras de
entrada e saida, a organizagdo na caixa, os limites dos eixos e o modelo do robé.

* Projeto: — lista de projetos; selecionar outro projeto carrega automaticamente suas configuragoes.
* + Novo - projeto em branco; Salvar — salvar agora; Projeto ¥ — "Salvar como...", "Renomear...", "Excluir projeto

para a lixeira...", "Abrir arquivo do projeto...", "Abrir pasta de projetos", "Desfazer alteracdes nao salvas".
® Salvar automaticamente — todas as alteracdes sdo salvas automaticamente (é possivel ver a hora em que foi
feito o ultimo salvamento: 12:02:00).

®  Licenga — A licenca estéa ativa. Sem a chave, o programa funciona em modo de avaliacao.

Para cada nova peca ou sec¢do, crie um projeto separado — dessa forma, as configura¢des de uma operacao
nao afetam a outra. Antes de grandes altera¢des, faca uma codpia: "Projeto v " — "Salvar como...". O arquivo
do projeto pode ser transferido para outro computador e aberto através de "Abrir arquivo do projeto...".

Dicas
« Lista do projeto — selecione outro projeto — o programa ira redefinir todas as configuracdes: ENTRADA, SAIDA,
CONTROLE, TCP, limites, posi¢des e a camera 3D.
¢ + Novo — um projeto com configuracdes padrao: sem regras, restricoes, classes TCP e configuragdes salvas.

e Salvar automaticamente — ativado: qualquer alteracdo (entrada, saida, controle, TCP, limites, posi¢des, camera 3D) é
imediatamente gravada no projeto atual. Desativado: as altera¢cdes sdo acumuladas, e a opcdo "Salvar" as grava no
projeto. Quando o projeto é alterado ou a aplicacdo é fechada, ela perguntara o que fazer com elas.

e @ — linguagem da interface. As tradugdes sdo armazenadas no banco de dados robot1.db (tabela i18n), e a selecdo
é salva para o proximo lancamento.

3. Conexao

IP do controlador: 192,168.0.50 porta: | 9760 = Desconectar

Endereco IP do controlador, porta, botdo de conexao

® Endereco do controlador — o endereco do robo na rede (para este robo, 192.168.0.50), que é definido no
controle remoto nas configuracdes da rede. porta — 9760.

® Conectar — ap0s a conexao, o texto verde "e conectado a 192.168.0.50" aparece a direita, e o botdo muda
para "Desconectar". Robot1 consulta o controlador a cada 0,3 segundos.

® O computador deve estar na mesma rede (por exemplo, 192.168.0.10, com mascara 255.255.255.0). As
instrucdes detalhadas para configurar a rede e o programa de comandos remotos no controle estdo descritas
no manual separado "BORUNTE — Controle remoto via rede".
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4. Estado do robo

Estado do robé °
Firmware: HC-QC-RX-7.8.07-master-F2.4.4-DLX
Modo: 7 — auto: em execugdo
Alarme: nio
i [ ]
Movimento: ndo & Telemetry
Zero (origem]): definido °
PRONTO para mover
Coordenadas da ferramenta (TCP):
X, mm: +709.191 b
Y, mm: +22@,254 Medelo do robd:
Z, mm: +7@1.381 BRT2024112182 - S kg - 990 ~ ®
U, °: -179.828
V, ®: -1.434
W, °: +136.881

Bloco "Estado do robdo"

Pag. 4

Firmware — a versao do controlador (neste caso, HC-QC-RX-7.8.07-
master-F2.4.4-DLX).

Modo — o que o controlador faz (tabela abaixo).

Falha — "ndo"; caso contrario, o cédigo de falha é exibido em
vermelho. Em caso de falha, o ciclo é interrompido.

Movimento — indica se o rob6 estd em movimento no momento.
Zero (origem) — indica se o zero esta definido. Sem o zero, o robo
nao se move.

Linha de prontiddo — a linha vermelha "NAO PRONTO: ..." indica o
que fazer (por exemplo, "pressione Start — modo 7"); a linha verde
indica que o robd esta recebendo comandos.

Coordenadas da ferramenta (TCP) — X, Y, Zem mm e angulos U, V,
W — posicado da cabega de acordo com os dados do controlador.

¥ Telemetria — o mesmo botdo que esta na parte superior (secdo
6).

Modo O que significa Recebe comandos do
computador

1 — Manual (MANUAL) Interface de programagdo em modo manual, interacdo Nao
com a interface de programacdo

2 — automatico: parado Interface de programacdo no modo automatico, o Nao — pressione "Iniciar —
programa nado esta em execucdo Modo 7"

7 — automatico: em Execucao do programa de comandos remotos (ou sim (para o programa de

execugao programa do pendrive) comandos remotos)

3 — parar, 8 — passo a passo, | Parar, depuragdo passo a passo, execuc¢do de um ciclo Nao

9 —um ciclo do programa

5. Modelo do robo
Maodelo do robé: A lista inclui todos os robds de 6 eixos Borunte com o mesmo controlador HC e

BRT2024112182 . 5 kg - 990 -~

controle remoto, com as mesmas dimensdes, capacidade de carga e alcance:

BRTIRUS0401A, 0707A, 0805A, BRT2024112182, 1510A, WD1506A, 1820A, 2030A,

Selecdo do modelo 2110A, WD2206A, 2550A, 25208, 3030A, 3511A. O robo conectado é
BRT2024112182 (este é o BRTIRUS0805A: 5 kg, 990 mm, as dimensdes dos
componentes foram medidas no proprio robod).

Depende do modelo:

® limites de fabrica para os eixos — os limites exibidos na janela "Limites dos eixos..." e as anotacdes a direita
dos cantos no JOG; os limites de software sdao automaticamente cortados de acordo com o modelo

selecionado;

* Determinacdo da posicao da cabeca em relacdo aos cantos — para botdes coloridos com setas, posicdo
vertical, verificacdo de pegada e colocacdo na caixa (fileiras, camadas, abordagem superior).
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Ao conectar o Robot1, ele verifica automaticamente o calculo com as coordenadas do controlador. Se for
selecionada a modelo errada, mas outra modelo adequada, ele a selecionara e registrara no log, por
exemplo: "Modelo de rob6 BRT2024112182 corresponde ao controlador: 0,8 mm".

Dicas
¢ Modelo do rob6 — Robds de 6 eixos Borunte com controlador HC (mesma interface de programacéo): dimensdes
para célculos (caixa, elevagao vertical, verificacdo de preensao), limites e velocidades de fabrica dos eixos. Este ndo é
o modelo correto — os calculos diferem em dezenas de milimetros. Ao conectar, o programa compara os modelos
com as coordenadas do controlador e seleciona o mais adequado.



Robot1 — manual do usuario

Pag. 6

6. Telemetria — o robo opera de acordo com o seu programa.

Telemetria — uma janela que exibe informacdes sobre o estado do robd durante o seu funcionamento N&o sob
controle Robotl...e, de acordo com o programa armazenado no painel de controle (por exemplo, transferido por
meio de um botdo como "Para o pendrive..."). Neste caso, a ldgica e o algoritmo residem no proprio robo: ele
espera por entradas, verifica sensores, conta pecas e as organiza em compartimentos. Robot1 Ele apenas observa
e, quando necessario, transmite valores para o rob6 através de.. Meméria M, Contador Counter-0 e Registros
Addr-800...809 — O programa do rob6 |é essas informacdes automaticamente.

via 0 1005 opera de acordo com o seu programa.

ectadoa 192.168.0.50 - HC-QC-RICT.8.07-master-F24.4-DIX.

momento, Ferraments (1)

3 +0.00 X mm 4+709.191

7—autor em execugio

@pausa

Velocidade, rpm
n +17.113 -19
2 -47.280 839
5 +50.351 813
" +1.162 -110
5 -93.972 487
* +60.302 -s6

835 +0.00 Y. mm +220.258
s08 0.00 Zmm +701.381
112 +0.00 ur -179.828
493 -+0.00 v -1.434
-6 = W +136.881

Zero (origem: definido

o ][ e ][ e

| ][ ow

700,191 [ T o o o s e o

+220.254 vo21 Yoz o3 ozs vozs ozs o7

+701.381

pigina OUTPUT; 3. v o em execugio.
-179.828

-1.438

- W +136.881

[ —

o [ ew ors o

[ on w0 ot vz s et s wie e
I

Registros do controlador Addr-200..809 (rewriteData)

anto o programa cor em execugio. ddr0

o : Sabvar Addrg05 Sabvar

Addr-201 Salvar Addr-205 Salvar

Sabvar Addr-2o7 Sabvar

23 24 hzs 25 w27 Addr-203 Sabvar Addr-208

o
o

M3 M Mis i M7 e o
e Sabvar
e

M3 s M35 5 37 Addr-204 Satvar Addr209 Sabar

Parte superior da janela: estado, programa da consola de
programacao, eixos, entradas, saidas, memoria M.

Bloco

Apenas para
visualizagdo

Estado do
controlador

Programa do console
de programacéo (do
pen drive)

Eixos

Entradas X

Saidas Y

Memoéria M

Enviar sinal em vez
de entrada /
"Continuar"

Parte inferior da janela: memoria M, sinal em vez de entrada,
registradores Addr-800...809.

O que faz

(Ativado por padrdo): Robot1 ndo envia comandos ao robd — as regras de OUTPUT/INPUT, as
areas restritas e os movimentos da janela principal estdo desativados. Vocé controla as saidas, M e
os registradores nesta janela.

Modo, falha, movimento, zero, tempo do ciclo e do ciclo anterior, etc.

» Iniciar, Il Pausar, » Continuar, B Parar — controlam o programa em execuc¢ao no controle
remoto. "Detalhe: N" — indica o nUmero de pecas colocadas. Iniciar a partir da peca n® + "Definir'
- registra o contador Counter-0 (= nimero de pecas colocadas): o programa continuara a
colocacio a partir da célula desejada da caixa. E definido quando o programa est4 parado
("Parar"), seguido por "Iniciar".

Angulo de cada eixo, velocidade (rpm), torque (em relacdo ao valor nominal) e coordenadas da
ferramenta (TCP).

Lampadas dos sensores da placa 0 (X010-X027). A entrada € um sinal fisico: ndo é possivel ativar
a entrada através da rede, mas pode ser substituida pela memoria M.

O clique ativa a saida (verde = ativado). Funciona e continua a operar enquanto o programa
“console de programacao"” estiver em execucao.

O clique ativa o bit da memdria do controlador (os cédigos sdo os mesmos do controle remoto:
M41 = ponto 25). O programa do robd pode esperar por M em vez de uma entrada. M30 e M34
estdo ocupados pelo programa do robd — ndo mexa neles.

Botdes para as regras INPUT de posicbes com a opcao "... de Telemetria": "aguardar a entrada
antes da posicao”, protecdo contra quedas e movimentos bruscos. O administrador envia o sinal
através dos botdes no ciclo Robot1 e no programa na memdria flash (através da memaoria M
selecionada).
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Registros Addr-800...  Valores atuais e "Gravar". Aqui, os nUmeros sao transmitidos para o programa do robé: nimero
809 da peca, camada, receita, modo de operacdo. O valor gravado é lido novamente (testado neste
robo).

A janela de telemetria ndo move o robd. No entanto, os botdes de saida Y e da meméria M atuam
diretamente no robd real — antes de clicar, certifique-se de que é seguro (valvula, garra, sinal para o
programa).

Dicas

e Apenas observar — o Robot1 ndo envia nada para outro robo: as configuracdes de OUTPUT/INPUT, as areas restritas
e os movimentos do painel principal estdo desativados. Vocé controla as saidas na janela.

e Memoria M — marcagdes — como no controle (M41 = ponto 25).
e Registros Addr-800...809 — O valor gravado é lido de volta.

7. Controle manual dos eixos (JOG)

® Passo, ° —em quantos graus (para botdes com botdes - milimetros) cada clique. Velocidade, % — a velocidade
do movimento manual; comece com 1-5 %.

® J1...J6 «—» / «+» — girar um eixo em um passo. Cada eixo tem uma cor especifica (arco-iris): J1 — vermelho, J2 -
laranja, J3 —amarelo, J4 — verde, J5 — azul, J6 — violeta; as mesmas cores estdo presentes na barra localizada
nos botdes. A direita, sdo exibidos o angulo atual e os limites do eixo (por exemplo, —155...+155°). Valores que
ultrapassam os limites sdo truncados até a borda, e 0 movimento é interrompido quando se atinge a borda.

* Botdes com setas — A cabeca se move em linha reta, em incrementos de 1 mm, e todos os eixos mantém a
peca na posi¢ao original (sem rotagdo ou inclinagdo). A cor indica o grupo, e a seta indica a direcdo (como
pode ser visto, com a face voltada para a caixa):

© Azuis €4 P (linha J1) — para a esquerda/direita na linha (como "a esquerda do primeiro" na caixa);

© Verdes A V¥ (coluna esquerda) — exclusivamente para cima / para baixo;
© Laranja » ¢ (coluna da direita) — mais distante do rob6 / mais préoximo do robé.

Uma faixa colorida na parte inferior do botdo com uma seta indica os eixos que serdo rotacionados (as cores
correspondem aos eixos J1...J6); o conjunto é definido pela posicédo atual do robd.

® Todas as eixos — 0° — todos os eixos sdo definidos como 0° (disponivel quando é seguro).

¢ M Parar - interromper o movimento manual.

Os botdes com setas permitem posicionar a peca com precisao sobre o local de assentamento e registrar a
posicdo com o clique do mouse — a peca permanecera paralela as pecas ja assentadas.

Dicas
e <« aolongo de uma linha - a peca se move ao longo de uma linha reta, seguindo o eixo da base (X ou Y), em um
passo definido na opg¢do "Passo”, mm, na mesma altura: « para a esquerda, B> para a direita (como na caixa). A peca
nao gira nem se inclina — permanece paralela as pegas sobrepostas.

e A V para cima/ para baixo — a cabeca estd perfeitamente vertical, a uma distancia de um passo do campo "Passo",
mm; X e Y permanecem inalterados (cinematica do modelo de rob6 selecionado).

e ~ ¢ para frente / para trds — a cabeca alinhada ao longo de outro eixo da base — do rob6 ou em direcdo a ele —
em um passo do campo "Passo”, mm; a altura é a mesma.
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8. Limites dos eixos

Limites dos eos — restrides de software - projeto simple-pods X As restricdes de angulo no software representam o primeiro nivel
O limite & cortado até a margem. Os limites na consola de programagio de protegéo Qualquer Ob_Jet|VO (JOG’ pOS|CéO’ C|C|O, regra de

sdo o segundo nivel de protegdo.

entrada, caixa) fora do limite é cortado até o limite até o envio para

s o =] L [iss0 =) fibrica: -170..+170° o robd. A direita, em cinza, estdo os limites de fabrica da versio
12 980 = .. [0 =) fibrica: 08,4 80° especifica ("fabrica: -170...+170°"): nenhum software é definido
B 450 | .. [es0 =] fabrica: -80...05° além desses. Os limites de fabrica do controlador, configurados no
e o = . [e00 <] fabrica:-180..+120° controle remoto, representam o segundo nivel.
- -100,0 = .. (1000 5 brica: -120...+120° . . . . .
= e * J1...J6 — limite inferior e superior, em graus.
J6:  |-3400 S| . 3400 = fabrica: -360..+360° . . .
_ ® Conjuntos salvos — op¢des “Salvar”, "Como novo" e "Excluir”,
Conjuntos guardados (base de dades) . . o .
Guardar com o nome do conjunto: diferentes restricdes para diferentes
Guardar como éreaS
Eliminar ® Configuracao inicial — limites de seguranca restritos,

projetados para a primeira configuragao.

nome do conjunto

® Aplicar — ativar para o projeto; Cancelar — desativar sem
alteracdes.

Comissienamento Aplicar Cancelar

No projeto "simple-pod": J1 -155...+155, J2 -98...+75, J3 -45...
Janela "Limites dos Eixos..." +95, J4 -160...+160, J5 -100...+100, J6 —340...+340°.

Dicas

e Limites — sdo verificados no programa: o objetivo é cortado até a borda antes de ser enviado para o robo. Os limites
de fabrica do controlador (configuraveis no controle remoto) representam uma segunda camada de protecéo.

e Lista de conjuntos — clique — carregar os valores do conjunto nos campos; alterar os campos — "Salvar" atualizara o
conjunto selecionado, "Como novo" criard um novo registro.

9. STOP, Start, Pausa, Reset de Emergéncia

® PARE (grande, vermelha) — indica a parada imediata do movimento e do ciclo.

® Iniciar — Modo 7 — Inicie o programa de comandos remotos (a interface de programacao deve estar em
Auto com o programa aberto). Apds isso, a linha de status muda para verde.

® Pausa - Suspender o programa no ambiente de programacao (comando de pausa via rede).

® Reinicializacdo apos acidente — reiniciar o controlador apds a resolucdo da causa do acidente.

A principal forma de seguranca é o botdo de emergéncia fisico, tanto no controle quanto no local. Os
botdes na tela dependem da rede e do computador e nao substituem o botdo de emergéncia.

Dicas

e Iniciar — inicia o programa de programacdo remotamente: o programa de programacao deve estar em execu¢do no
Auto com o programa aberto. A principal protecdo é o botdo de emergéncia fisico.
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10. Posicoes

Posicdes: clique— mover, clique direito — gravar a pesicdo atual, «edit.» - dngules e velocidade

Pose 1 Pose3 Posed Poses Pose 6 Pose? Pose 8
Pausa X020, Continuar Pose 2 Aguardando X025, Al o i3 ose

Y021 on Caixa3=2=6 Pose 9
X020, Inicio X021 %025 oy & X023+X024 A X023+ X024 e Y020 off

edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit. Excluir edit, Excluir edit. Excluir edit, Excluir edit. Excluir edit, Excluir

Atribuir [ Arraste as posigdes com o botdo direito - +

Bloco "PosicOes para Apresentacgdo™: botdes de posicdes com legendas das regras, "editar”, "estender" e configuracdes gerais

Telerdncia da posicao, = 0,30 5 Velocidade para todas as posigdes, %: |20

® Uma faixa colorida na parte inferior do botédo da pose — os eixos que se movem para essa pose (o angulo é
diferente do angulo da pose anterior e permite um deslocamento maior; para a pose 1, a partir da ultima
pose): as cores sdo as mesmas dos botdes dos eixos J1...J6. A pose vertical é J2, J3, J5. BotGes abaixo da pose:
azul "reduzir" — para ajustar os angulos e a velocidade, vermelho "remover" — para remover a pose.

®* Movimento para a posicdo definido pelo botdo — o robd se move para essa posicao (na velocidade definida).
Se a posicao tiver saidas, elas serdo ativadas quando o robé chegar |a.

® Armar a pose com base no botao - registrar os angulos atuais do robd na pose selecionada.

e Reducdo: — Posicao: angulos, velocidade, posicao vertical, suavidade, caixa, SAIDA, ENTRADA (secdo 11).
Remover: — Remover a posigao.

® Configuragdes do botdo — o que esta definido para a pose "Y020 on": "saida na pose", "aguardando X025":
"esperando pela entrada”, "A X023+X024": "prote¢do contra queda”, "caixa 3x2 = 6": "organizacado", "pausa
X020, continuar X020, iniciar X021": regras gerais de entrada, definidas a partir desta pose.

® Tolerancia da posicdo, ° — indica o quao proximo (em cada eixo) o robd deve se aproximar para que a
posicdo seja considerada alcancada e seus mecanismos sejam ativados. No projeto, o valor é de 0,30°.

® Velocidade para todas as posicdes, % + Definir — uma velocidade para todas as posi¢cdes simultaneamente.

e M Parar — interromper o movimento e retornar a posicao inicial.

® Arraste as poses com o botao direito — Ative para arrastar os botdes das poses com o botdo direito do mouse
e alterar a ordem: clique com o botéo direito na pose e arraste-a para a nova posicdo. Os niUmeros nas regras
de entrada e saida acompanham a pose. Um clique com o botdo direito sem arrastar ainda registra a pose. Por
padrao, estd desativado para evitar que a pose seja movida acidentalmente.

® — /+— Remover a Ultima posi¢do (com confirmacéo) ou adicionar uma nova: por padréo, no final; também é
possivel inseri-la no inicio, o que fard com que as posi¢des subsequentes se movam uma posicao para frente;
a nova posicdo ird ocupar o espaco da posicdo anterior.

Dicas

e Botdes de pose - Clique com o botdo esquerdo do mouse: selecionar a pose, Clique com o botdo direito do mouse:
salvar a pose atual, "Definir": definir angulos e velocidade.

e Mover poses com o botdo direito do mouse — ativado — mantenha o botéo direito do mouse sobre a pose e arraste-
a para a nova posicdo: as poses serdo trocadas; desativado — o clique do botéo direito ainda registra a pose atual.

¢ Limite de posicdo — O robd chegou ao limite quando cada eixo estad a uma distancia méxima da meta e o movimento
terminou. O mesmo limite ¢é ativado pelas saidas de posigdo na pagina OUTPUT. 0,5° — com folga: apds a parada do
eixo, as posicdes sao exibidas em décimos de grau.

e «+» — Adicionar pose — NUmero padrdo: o proximo apods a Ultima; é possivel defini-lo antes, o que fara com que as
poses a partir desse nimero sejam deslocadas em +1. A nova pose herda os angulos da pose anterior.
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11. Janela de posicao "editar"

Fose 1 — angulos des eixos e velocidade - projeto asimple-pods X ® J1...J6 — angulos da pose, entre parénteses — limites do eixo. com
1 (15,4155 b7 [ dorobs o robo - selecionar um angulo de um eixo a partir do robo;

12 (98,4757 472 $] dorone Selecionar angulos do rob6 — todos de uma vez.

13 (-45..4957): 5033 $l dorebs * Velocidade da postura, % — a velocidade com que a postura é

14 (-160...+1607): 1,18 : do robd executada.

5 (-100...+100°): 9397 <] dorobo ® \Vertical, ° — A posicdo é definida pelo movimento para cima (+)
6 (-340..+340: 5030 © dorobd ou para baixo (-) a partir do ponto onde o robd esta

Velocidade da pose, % 20 2 posicionado em relacdo a ela: a cabega se move verticalmente,

(] Vertical, = 100 sem inclinacao.

[ Inicio suave 1 1-10 (10— 5 velocidade mais le ® |nicio suave 1-10 — iniciar o movimento lentamente, em direcdo a
[8) =T ! e postura; Aproximagao suave 1-10 — aproximar-se lentamente (10
Obter dngulos do robé — a aproximacdo mais lenta). A velocidade da postura pode ser

Colocagio na coiea., | C2 desligade mantida em um nivel alto.
QUTPUT... Wl s G i ® Posicdo na caixa... — posicionar a postura no local de
INPUT.. e e armazenamento (secdo 15). A direita, a opcdo "caixa: desativada"
ou "3x2".
® SAIDAS... - as saidas que sao ativadas/desativadas nesta posicao

Posicdo 1 - angulos dos eixos e velocidade (secao 13).
* ENTRADA... — regras de entrada para esta posicao e regras
gerais (secdo 14). A direita, um resumo conciso, por exemplo:

"pausa X020; continuar X020; iniciar ciclos X021".

e Salvar / Cancelar.

Dicas

e a partir do rob6 — definir o angulo em que este eixo do robo esta atualmente; os outros eixos permanecem
inalterados.

e Vertical — os eixos J2, J3 e J5 funcionam em conjunto: a posicdo é definida pelos angulos de elevacao a partir do
ponto onde o rob6 esta (+10 — para cima em 10°, -10 — para baixo). A cabeca se move verticalmente, sem alteracdo
no angulo da ferramenta; J1, J4, J6 — fixos. Os angulos representam o angulo de rotacdo do antebraco do eixo J3.

¢ Inicio gradual — os primeiros 20% do percurso sdo percorridos lentamente, e depois, na velocidade da pose. 1
representa uma velocidade ligeiramente inferior, e 10 representa 10% da velocidade maxima; sem pausas.

e Aproximagao suave — os Ultimos 20% do percurso, antes da posicao final, sdo percorridos lentamente, com o robo se
aproximando suavemente. 1 — um pouco mais lento, 10 — 10% da velocidade.

12. Ciclo de posicoes e "Para a Penha..."”

Ciclo por posigdes: as posicbes marcadas s3o percorridas sequencialmente, o robd chega a cada uma.
e @2 [-E @4 - B - ar @ -
Ciclos: 6 Entre os ciclos, ms: 200 = ¥ Iniciar Para a pen drive...

[ Pausa — Entrada X020 - W Iniciar - Entrada X021 (primeiro na posi¢do 1) - Continuar — Entrada X020
Registo e pedidos manuais do protecolo

[13:26:37] Apenas quando a visualizagdo estd desativada: as regras de QUTPUT/INPUT, as zonas e os movimentos do Robot] veltam a funcionar, * Mostrar o log

Ciclo de posicdes e log

® Marcadores 1...9 — quais posi¢des fazem parte do ciclo; o robd executa as posicdes marcadas
sequencialmente, alcancando cada uma delas.

® Ciclos — o numero de vezes que a rota sera percorrida. Se a rota incluir um agrupamento em uma caixa, o
campo ficara bloqueado e tera o valor do nimero de espacos na caixa (no projeto, 3 x 2 = 6).

® Entre as repeti¢cdes, 200 ms — pausa apos a Ultima posicdo antes da proxima rodada (no projeto, 200 ms).
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® P Iniciar — iniciar o ciclo; apds a pausa, o botdo continua na mesma posicao. Il Pausa — interromper, sem
reiniciar o ciclo a partir do inicio. B Parar — interromper e reiniciar: o préximo inicio sera a partir do inicio.

® Instrugdes sob os botdes — entradas do ciclo: « Il Pausa — entrada X020 - » Inicio — entrada X021 (primeiro na
posicao 1) - Continuar — entrada X020».

® Para a pen drive... — gravar o ciclo usando o programa "consola de programacao": posi¢des marcadas, nUmero
de ciclos, saidas das posi¢des, caixa de contagem de pegas, espera por entradas, verificagdo de sensores, inicio
com entrada. No controle remoto: "IMP USB", modo "um ciclo". Ndo é necessario um rob6 para a descarga.
Tudo o que for inserido no programa é registrado.

As fungoes "Pause” e "Continue” com entrada, a restricdo de acesso para os eixos e o sistema de |IA
funcionam apenas no ciclo 'Robot1". No entanto, esses elementos ndo sao incluidos no programa
armazenado na memoria flash (o log de eventos indica isso).

Dicas
¢ No pen drive... — gravar este ciclo com o programa "consola de programacdo” no pen drive: posicdes marcadas em
sequéncia x nimero de ciclos. Arquivo HCBackupRobot_... é carregado pelo controle através do "IMP USB"; modo
"um ciclo" — circulos e parada até o proximo "Start". Ndo é necessario um robd para gravar.
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13. Saidas - OUTPUT

OUTPUT — saidas digitais

OUTPUT — saidas digitais: comando forcado e automacgso por eixos

Saidas da placa — estado e LIGAR/DESLIGAR forgado (para encontrar a saida)

Placa: |0—prin(ipa| Y010-¥od7)
* YB10 LIGAR DESLIGA
o Yo14 LIGAR  DESLIGA
o YO20 LIGAR DESLIGA
o Y824 LIGAR DESLIGA

Pontos: 16

o Yo11i

o Y015

o Y021

o Y025

e

méscara de bits: 1 (@xl)

LIGAR DESLIGA
LIGAR DESLIGA
LIGAR DESLIGA

LIGAR DESLIGA

Automagdo: eixos na posigdo — saida LIGAR/DESLIGAR (garra pneumatica, etc.)

» Pose 4: Y020 on — Y020 - Posicde 4
» Pose & Y021 on — Y021 . Posigde 6
» Pose 7: Y021 off — Y021 - Posicdo 7

@
|2
- ¥E

+ Regra % Garra (ar)
& Eliminar

Como configurar a garra pneurnatica:

1. Com os botdes LIGAR/DESLIGAR acima,
encontre a saida que aciona a
garra. O nimero na consola M.
com o ponte aqui: neste robd o'y
da consola € o ponto 14 (Y14), de
2. Crie uma regra «=Garra (ar)» e indique a
placa e o ponto dessa saida.

3. Leve o robd 3 pose de PEGA, marque os
eixos e prima «atual= — os dngulos vio
para a condigdo LIGAR.

4, Preencha da mesma forma a condigdo
DESLIGAR na pose de LARGADA,

|
|5
Y3

B Regra ativada

e

Ye12

o Yele

Yo22

Y026

Nome: Pose 4 Y020 on

alvo, ®

51,22 =
-35,16 =
2317 =
145 =
-78,05 =
94,02 =

0.3

0.3

0.3

0.3

0.3

0.3

atua

atua

atua

atua

atua

atua

Pag. 12

Os botées atuam IMEDIATAMENTE na saida real — confirme que €

seguro (valvula, ldmpada...).

LIGAR

LIGAR

LIGAR

LIGAR

[C] m™ Regra prioritaria — sobrepde-se as normais nesta saida

LIGAR a saida quando as condi¢des forem verdadeiras

agora

+17.11°

-47.24°

+5@.35°

+1.16°

-93.97°

+52.38°

Placa:

DESLIGA

DESLIGA

DESLIGA

DESLIGA

0 (Y010-047)

Yo13

Y17

Yo23

Yez7

~ Saida:

LIGAR DESLIGA
LIGAR DESLIGA
LIGAR DESLIGA

LIGAR DESLIGA

Y020 -~ @ LIGA DESLI

DESLIGAR a saida quando as condigdes foremn verdadeiras

On
O
mpE
0w
a5
Ok

=

alvo, ®

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

0,00

0.3

0.3

0.3

0.3

0.3

0.3

- atua
= atua
= atua
= atua
= atua
< atua

=agora= escreve no campo o dngulo atual do eixo. O comando € enviade UMA vez quando todos os eixos marcados entram na

tolerdnci

no flanco} — enquanto o robd estiver na zona a saida ndo

tempo (condig
regras funcionam mesmo com a pagina fechada.

comutada. 5e ambas as zonas forem verdadeiras a0 mesmo
repostas), a regra fica em siléncio. 5e o robd atravessar a zona a alta velocidade, aumente a tolerdncia £, As

Pagina OUTPUT: saidas da placa e automacao "eixos na posi¢do — saida"

Controle manual das saidas

Na parte superior, estdo todas as saidas selecionaveis da placa (YO10-Y027 na placa 0), com as respectivas
lampadas e botdes de LIGAR/DESLIGAR. Os bot&es atuam diretamente na saida real, permitindo identificar qual
saida controla a valvula de retencédo, ativa a ventilacdo, acende a lampada, etc.

Automacao por eixos

Regra: quando os eixos atingem os dngulos especificados, a saida é LIGADA ou DESLIGADA.

Regra ativada, Nome, Tarifa, Saida, botdes de ligar/desligar para verificacao.

ATIVAR saida quando a condicdo é verdadeira — com os eixos J1...J6 marcados: condi¢éo (=, >, <), objetivo
em graus, tolerancia *. texto registra o angulo atual do eixo.

Desativar a saida quando a condicdo for verdadeira — o mesmo para desativar.

O comando é executado uma vez quando os eixos entram na zona; enquanto o robd estiver na zona, a saida
nao é acionada. Se o robo passar pela zona em alta velocidade, aumente o limite.

A principal regra — anula as regras padrdao no mesmo resultado.

garra (para vacuo) — componente pré-fabricado para o mecanismo de garra: ATIVADO na posicao de aperto,
DESATIVADO na posicao de liberagdo (a ordem de configuracao esta indicada na pagina, da esquerda para a

direita).
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Duplicagio: SAIDA... na posicao

Pose 4 — Saidas « projeto «simple-pod= *

o o robé chegar a essa posigie, o comando serd ativado (on) ou desativado
ada comando € uma regra na pagina OUTPUT, onde também pode ser
zado e editado.

@ Ativo (a saida esta funcionando)
Placa: 0 (YD10-Y047) v
Saida: Y020 v

© ON— Ligar na posicio
@) @ =D e

+ Saida Eliminar

Posicdo 4 - Saidas

Pag. 13

O botdo "SAIDA..." na janela de pose exibe e modifica as mesmas
configuracdes que a pagina SAIDA, mas apenas para essa pose
especifica: ativacao, saida, ON - ativar na pose ou OFF — desativar na
pose, "Ativo". "+ Saida" — adicionar, "Remover" — excluir. A regra

criada aqui é visivel na pagina SAIDA com o nome "Pose 4: Y020
ativado", e vice-versa. As saidas da pose sdo ativadas quando o robo

atinge a pose.
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14. Saidas - INPUT

INPUT — entradas digitais - m] X
INPUT et gt docontctodorfpontos
Placa: 0— principal (X010-X047) ~  Pontos: 16 - mdscara de bits: @ (exe)
Ponto verde = entrada com tenso. As entradas atualizam a cada 0,5 < (query input- >, 0 valor & uma mascara de bits
o Xe1e o Xe1l o Xe12 o Xe13 o Xe1a o Xe1s o Xe16 o Xe17
o Xeze o Xez1 o Xe22 o Xe23 o Xe2a o Xe2s o X826 o Xe27
Automagéo de entradas: entrada acionada — agdes (movimento de eixos, paragem, recegio IA, saida com atrasos)
Entrada e disparo
* Regra 3 — X020 — @Pausa @ Regra ativada Nome:  Pose 3 Aguardar entrada Placa 0 (X010-047) “ Entrads: X025 ~  entrada ON (0—1) ~
 Pose 1: Continuar — X020 — EContinuar L
© Pose 4: Captura — X023+X024 — v/ Captura 4+ X020 o
+ Pose 5: Queda — X023+ X024 — .Queda 5+ X020 Parada e blogueio de eixos Programa e 1A
» Pose & Queda — X023+ X024 — /\Queda 6+ P X020 - .
+ Pose 1: Iniciar ciclos — X021 — Pupens! () PARAGEM suave do movimento liec=caclANIEE
[T Bloquear eixo: " ndo ~ B nio v [ Pausar ciclos de movimentos
B 2 ndo ~v )5 ndo v (] Iniciar ciclos de poses
(] Parar ciclo - «
- B nao ~ 16 nio ~ primeiro na posigio 1
B Continuaro movimento apés a restauracBo daentrada [ Pausar o ciclo em psig@es especificas Todas as posicées
[ Continuar apés a pausa Todas as posicées
dos eixos para uma pose Saida digital com atrasos
+ Regra & Eliminar L= agora [ Controlar a saida: LIGAR ~
on 0,00 = atual +17.11°
namento é no FLANCO da entrada (mudanca entre leituras, - Placa: 0 (Y010-047) v Saida: Y010 v
) mido nio repete. Uma entrada ja ativa =
ma nio aciona — s6 uma pressio real. ar 0,00 s atual -47.24° [[] m Entrada principal para a saida
<o opcionais e combinam-se
on 0,00 o atual +50.35° Atraso, s 00 3
(] Reverter apés, s 1.0 =
04 0,00 = atual +1.16°
Entrada — pausa T1 — acdo (LIGAR/DESLIGAR/COMUTAR) — pausa T2 — agio inversa (0-100's, passo
s 000 : = 53,07 0,1). Novo acionamento reinicia a contagem. Sem a caixa sreverters, a saida fica no novo estado
Ok 0,00 = atual +68.38°
Velocidade, %: 30 4| os eixos ndo marcados ficam onde estio Eendor==
Posicio: |3 3
@ Nio ir para a pose até a entrada estar no estado necessario
Pose:pecar pelacntrado

Pagina INPUT: [ampadas de entrada e lista de regras "entrada ativada — acdes"

Acima: lampadas de entrada da placa selecionada (X010-X027): o ponto verde indica a entrada energizada.
Abaixo: as regras. A regra é ativada na borda da entrada (transicdo entre as leituras, pulso de 300 ms): manter o
botdo de repeticdo ndo funciona, a entrada pressionada até o inicio do programa nao é ativada. Todas as agdes na
regra sdo opcionais e podem ser combinadas; a ordem de execucao é: limitador/parar — entrada do sistema de IA
— movimento — saida. As regras funcionam mesmo quando a pagina esta fechada.

INPUT — entradas digitais - o X
* Regra 3 — X020 — @Pausa 1@ Regra ativada Nome:  Pose 3: Aguardar entrada Placa: 0(X010-047) © Entrada: X025 v entrada ON (0—1) v
« Pose 1: Continuar — X020 — & Continuar ki kil
©Pose Captura — X023+ X024 — /Captura 4+ X020 o
® Pose 5: Queda — X023+ X024 — /Queds 5+ B X020 PR hithe Solis S FepEmmelll
# Pose 6: Queda — X023+ X024 — 4 Quedia 6+PX020 T e .
< Pose 1 bicircices — K021 — buimtas o ReceglolA TCP)

[ Bloquear sixo: n nio v no v (0] Pausar ciclos de movimentos
_ 2 nio v 5 nie v () Iniciar ciclos de poses
(0] Parar ciclo )
B nio v %6 nio v primeiro na posigéo 1
18 Continuar o movimento aps a restauragio da entrada (0 Pausar o ciclo em posicdes especificas Todas as posigdes
() Continuar apés a pausa Tadas as posicbes
Movi dos eixos para uma pose Saida digital com atrasos
+ Regra B Eliminar alve, agora O Controlar a saida: LIGAR v
on 000 2 atual +17.11°
2 entrada (mudanca entre leituras, - Placa: 0 (¥010-047) v Saida: vo10 v
do néo repete, Uma entrad =
o2 000 s atual -47.24° () m Entrada principal para a saida
osn 000 2 atual +50.35° Atraso, s: 00 S
(O Reverter apés, s: 1.0 5
(a2 0,00 5 atual +1.16°
Entrada — pausa T1 — agéo (L UTAR) — pausa
as om : = o3.070 Novo acionamento reinic na caita ereverters
ke 0,00 = atual +6@.30°
. = Inicio de pose
Velocidade, %: 0 3| os ciros ndo marcados ficam onde estio
Posigior 3 =
8 Nio i para a pose até a entrada estar no estado necessrio
Pose: pegar pela entrada
[ Ligado. Posicio: |1 S Seida: nio selecionado ~| | Ordem das agé: r2: limitador/ paragem — rececdo A — movimento — saida. ionam
mesmo com a 0s alvos de movimento passam pelos mesmos limites e roibidas que
Aguardar ap6s a entrada, ms: 100 2 o5 restantes coma
Protegio da retirada (sensores da pega) Protegio contra queda da pega
[ Ligado Posiie: 3 3 Além disso, os seguintes pontos de entrada: () Ligado. Move para as posigées: 1 - 2
Elevaio, 100 =] Repetin 2 B [0 Continuar com 2 entrada: X025 v
= Enquanto o robd se move para e es, 2 entrada e as entradas adicionais dever visualizar o
Tempo de exposicdo (ms): | 300 = componente; se o componente r, a agdo deve parar. «Continuar com a entradas — tanto para
Parar o ciclo: desativar a entrada, se a pega no estiver presa.
Desativar a safda: nio selecionado “ se 05 pontos de entrada estiverem desativados:

Parte inferior da pagina INPUT: coletar por entrada, protecdo de pecas, parada de ciclos com desligamento da saida

Bloco Parametros e ldgica
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Entrada e ativagdo
Parada suave do movimento

Proibicdo do eixo (sensor de
fim de curso)

Programa e IA

Posicionar os eixos

Saida discreta com atrasos

Inicio da postura
(= "Esperar pela postura")

Posicdo: mover de acordo com
a entrada

Protecdo da retirada (sensores
da peca)

Protecdo contra queda da
peca

Parar o ciclo: desativar a
entrada, se a peca ndo estiver
presa.

Pag. 15

A regra esta ativada, Nome, Carga, Entrada (X...), frente: "entrada ATIVADA (0—1)" ou
"entrada DESATIVADA (1-0)".

A entrada interrompe o movimento do robd.

Para cada eixo J1...J6: sem / para baixo (-) / para cima (+), / para baixo e para cima. A
entrada é ativada — o rob6 para, o eixo ndo se move para a direcdo proibida, é possivel
sair para a direcdo oposta. O ciclo é pausado.

Parar o ciclo - em vez de pausar, o ciclo é interrompido completamente.

Continuar o movimento apos a recuperac¢ao da entrada — a entrada foi recuperada — o
ciclo continua sozinho; desativado — aguarda "P Continuar” ou a entrada "continuar".

Recepcao de dados por IA (TCP): ndo alterar / ativar / desativar — recebimento de
comandos da camera/inteligéncia artificial.

Interrupcao dos ciclos de poses — Parar e reiniciar o ciclo; se o ciclo ja estiver em
execucao, o robo se move para a posicdo 1 (essa mesma entrada pode, posteriormente,
iniciar o ciclo).

Iniciar sequéncias de poses (+ "primeiro, para a posicao 1") — funciona como " Iniciar";
durante o ciclo e em pausa, a funcdo é ignorada.

Pausa do ciclo por posicdo — como "Pausa” (Il ); "todas as posicdes" ou apenas a
posicdo selecionada.

Continuar apds a pausa — como "P» Continuar"; "
animagcao estiver na pose selecionada.

A fungdo de pausa e a opcdo "continuar" em uma Unica entrada funcionam da seguinte
forma: interruptor; chave: Pressionar — pausar; pressionar novamente — retomar.

todas as poses" ou apenas quando a

Os eixos marcados se movem para os angulos especificados ("atual” - pegar o atual),
velocidade em %; os eixos ndo marcados permanecem no lugar.

Controlar a saida: ATIVAR / DESATIVAR / ALTERAR, carga e saida. Entrada — pausa T1
(Atraso) — a¢do — pausa T2 (Retornar) — acdo inversa; 0-100 segundos, passo de 0,1. O

reatrito reinicia a contagem. "A entrada é a chave para a saida" - anula as regras de
SAIDA neste ponto.

Posicdo N + "N&o mover para a posicao até que a entrada esteja na posicédo correta™:
antes desta posicdo, o ciclo espera o nivel da entrada. Quando estiver na posicdo
correta, move-se imediatamente.

Enquanto o robd se move para a posicado N, a entrada é ativada — as eixos param, a
saida é ligada (garra), "Manter apos a entrada, ms" — a posicdo é considerada concluida.
Para pegar um objeto cuja posicdo ndo é conhecida com precisdo (o robo desce até que
0 sensor o toque).

Ativado, Posicdo, Mais entradas (segundo sensor), Elevacao °, Repeti¢des, Tempo de
exposicao (ms). A posicdo com protecdo torna-se "elevacdo de verificagdo": o robd pega
a pega na posicao anterior, aguarda o tempo de exposicdo, eleva-se verticalmente nos
graus especificados (= mm indicados) e observa os sensores. Todos veem a pega —
prosseguir; ndo — retornar a posicao anterior, pegar novamente e elevar-se novamente;
tentativas concluidas — pausa.

"Ativar: Transportar para as posi¢des de ... a ...", "Continuar com a entrada". Enquanto o
robd transporta o objeto para essas posicoes, a entrada e "entradas adicionais" devem
detectar o objeto. Se um deles falhar, os eixos param imediatamente, e o ciclo é
interrompido. "Continuar com a entrada"” — tanto para pegar quanto para soltar.

Ao interromper os ciclos, desligar a saida (por exemplo, o ar) somente se todos os
sensores especificados do objeto estiverem desligados — o objeto néo sera derrubado.
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Duplicacao: INPUT...

na janela da posicao

Pose 3 — Regras de entrada - projeto «simple-pods
S50 as mesmas regras que na pagina INPUT: a mesma regra € aplicada em ambos os casos. As alteragdes sio registradas com
oK.
+ Aguardar entrada — X025 Regra: Aguardar a entrada antes da posigio ~
» Entrada de 1A — X025 - Todas < posicGes Protecio da retirada (sensores da peca)
 Pausa — X020 - Todas as posicées B Ativado :
s Protecdo contra queda da peca
 Continuar — X020 - Todas as posigdes 2 = =
o oo 3031 T 2= Aguardar a entrada antes da posicio
niclarcicios + Jodas as posicoss Entrada: Retirar ao entrar

Iniciar ciclos de poses

() Possivel de obter|Pausar o ciclo em posicdes especfficas
Continuar o ciclo apés uma pausa

Parar os ciclos nas posigdes (a partir do inicio)

PARAGEM suave do movimento

Proibicao do eixo (sensor de fim de curso)

Movimento dos eixos para esta posicio

Controlar a saida

Recepgio delA (TCF)

Ciclo de posiges: Nesta posisdo, o robé fica parade ¢ aguarda até que a
entrad esteja na posicio correta. Se a entrada j3 estiver na posicio
comrets, ele se move imediatamente, *Pode enviar através de Telemetria® -
0 sinal, em vez da entrada, € acienado pelo administrader através de um
botéo na janela de Telemetria (tanto ne cicle Robot1 quanto ne programa
no pendrive).

Pose 3 — Regras de entrada - projeto «simple-pods

S50 as mesmas regras que na pagina INPUT: @ mesma
oK.

« Entrada de A — X025 - Todas as posigdes
 Pausa— X020 - Todas as posigdes

« Continuar — X020 - Todas as posies

« Iniciar ciclos — X021 - Todas as posigdes
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X
regra & aplicada em ambos os casos. As alteragdes sio registradas com
Regra: Aguardar a entrada antes da posicio v
B Ativado Nome: Pose 3: Aguardar entrada
Entrada: K023 ~ Mover quande a entrada estiver ATIV: ~

(] Possivel de obter a partir de Telemetria  Meméria: W41

Ciclo de posigées: Nesta posisao, o robé fica parado & aguarda até que a
entrada esteja na posicéo correta. Se  entrada j3 estiver na posicéo
correta, ele se move imediatamente, "Pode enviar através de Telemetria® -
0 sinal, em vez da entrada, € acionado pelo administrador através de um
botio na janela de Telemetria (tanto ne cicle Robot1 quanto ne programa
no pendrive).

+ Regra Eliminar + Regra Eliminar

Abrir na pagina INPUT —

Cancelar Abrir na pagina INPUT —

Cancelar

Lista "Regra" na janela INPUT da posicao — todos os 13 tipos Posicdo 3 — regra "Esperar a entrada antes da posicao” X025

O botéo "INPUT..." na janela de pose segue as mesmas regras da pagina INPUT: uma regra corresponde a um
objeto, e as alteracbes sdo visiveis em ambos os locais (e sdo aplicadas ao clicar em "OK"). A lista "Regra" contém
todas as configuracdes da pagina INPUT: protecdo contra movimentos bruscos, protecdo contra quedas, aguardar
a entrada do operador antes de iniciar a pose, iniciar a pose ao receber um sinal, iniciar ciclos, pausar o ciclo,
continuar apds a pausa, parar os ciclos, parada suave, bloqueio de eixos, movimento dos eixos para esta pose,
controle de saida e funcéo de inteligéncia artificial (IA) para a pose.

® As instru¢des para essa posicdo (como entrar, como se defender, como atacar e como se mover para essa
posicdo) sdo apresentadas de forma simples: "Para entrar na posicao, use o cddigo X025".

® Regras gerais (inicio, pausa, suspensao, retomada, proibicao, saida, IA) podem ser visualizadas na janela de
cada pose, com a anotacgdo "- todas as poses". A fun¢do "pausa” e "retomar" s6 pode ser utilizada "na pose
atual".

® Se uma entrada tiver vérias acdes (por exemplo, ligar e desligar em um botdo) — cada agdo tem sua propria
cépia da regra.

® Asregras criadas a partir da posicao "deitado", sdo associadas ao botdo desta posicdo na pagina principal;
Abrir na pagina INPUT — — navegar para a regra na pagina completa.
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15. Colocar na caixa

Pose & — embalagem em uma caixa - projeto =simple-pod=

B Colocar na caixa (em cada ciclo - a praxima célula)

Esta posicdo € a primeira pega. As outras serdo colocadas ao lado, com uma
fileira preenchida formando uma camada superior.

MNimero de pecas na fileira: 3 =
Distancia entre as pegas, mm: 24,0 =
Colocar a préxima pega: A esquerda do primeiro ~

Mostrar ao robd onde a segunda pega serd colocada.

@ Abordagem de cima: sobre o local, e depois diretamente para baixo.

@ Retorno de cima: a partir da pega, diretamente para cima, e depois para o

Qual a altura em relagio ae local, mm: 100 O
B Lentamente durante a colocagio. 3 < | 1-10
@ Lentamente apés a colocagdo. 1 =i 1-10
Nimero de camadas (linhas para cima): 2 O
Altura da camada (espessura da pega), mm: 10,0 o

Niimero de pegas: 3 = 2 = 6 — Niimero de ciclos: 6

Verificar

Saida da caixa... Y020 off

Pausa apds a saida da caixa, com: 0.3 -

Posicao 8 — Organizagdo na caixa
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A posicdo com a bandeja de transporte ativa é o local onde a
primeira peca é colocada. Em cada ciclo, o robd coloca a pecga na
préxima célula: primeiro preenche uma fileira, depois a préxima
camada acima. Cada peca é colocada da mesma forma que na
posicdo inicial — o robo calcula os angulos para cada célula com
base na cinematica do modelo selecionado e se move diretamente
até ela, em vez de usar uma curva.

Colocar na caixa — ativar.

Numero de pecas na fileira e Distancia entre as pegas, mm.
Colocar o proximo componente:: a direita do primeiro / a
esquerda do primeiro / mais perto da maquina / mais longe
da méaquina (como se vé, em frente a maquina, voltado para a
caixa).

Indicar ao rob6 onde a segunda deve ser colocada — o robo
se movera lentamente (10 %) para cima da primeira célula, e
depois para a segunda. Se a colocacao estiver incorreta,
selecione outra direcao.

Abordagem de cima — o rob6 primeiro se posiciona acima
do local, na altura desejada, e depois desce com preciséo.

Movimento ascendente — apds a aplicacdo, deve-se mover
cuidadosamente para cima e depois para os lados, evitando
que a peca se desloque dentro da embalagem.

Qual a altura em relacdo ao local, mm? — ligeiramente acima
das bordas da caixa e dos componentes dispostos.

Lentamente, antes da etapa 1-10 — os Ultimos 20% do
percurso sdo percorridos lentamente; Lentamente, apos a
etapa 1-10 — os primeiros 20% do percurso sdo percorridos
lentamente (10 — 10% da velocidade maxima).

Camadas (em ordem crescente) e Altura da camada
(espessura da peca), mm.

«Detalhes: 3 x 2 = 6 — ciclos: 6» — 0 nimero de células
determina o nimero de ciclos. Verificar — calculo de todas as
células: verifica se o rob6 esta coletando, se ndo excede os
limites.

SAIDA da caixa... — uma saida que é ativada em cada célula,
quando o rob6 chega (por exemplo, "Y020 off" — liberar a
peca). Pausa apds a saida da caixa, para que — a valvula tenha
tempo de liberar.

O cddigo funciona tanto no ciclo 'Robot1" quanto no programa armazenado na memoaria flash: nesse caso, as

células seguem o contador de itens "Counter-0", por isso, na secdo de Telemetria, é possivel iniciar a

contagem "a partir do item n°".
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Dicas

¢ Primeiro item — esta posicdo é o primeiro item na caixa. Os préximos serdo colocados lado a lado, na mesma altura e
com a mesma orientacao; a fileira estard preenchida — a préxima camada estara acima. Verifique a posi¢do com o
botdo "Mostrar no robd".

e Lado - para a direita/esquerda — como se pode ver, posicionando-se com o rosto voltado para a caixa: as pegas ficam
lado a lado, em linha reta, ao longo do eixo da base. Mais perto/longe — ao longo de outro eixo da base, em direcao
ao robd ou de partir dele.

e Mostrar no robo - o robo ira lentamente (10 %) posicionar-se acima desta posicdo, e depois acima da posigdo da
segunda peca, a uma altura de "acima do local" (com pelo menos 50 mm). Se ndo estiver no local correto, escolha
outra direcdo e verifique novamente.

e Movimento para cima — ap6s a colocagao, o robd se move inicialmente diretamente para cima da peca (até a altura
de acesso) e, em seguida, se desloca para a proxima posicdo, sem puxar a pega ou o dispositivo de succdo para o
lado.

e Abordagem superior — O rob6 se move horizontalmente para alcancar a altura desejada, desce verticalmente, coloca
a pega e retorna verticalmente, sem tocar na caixa ou nas pecas. Também funciona com um programa armazenado
em um pen drive.

¢ Distancia em relacdo ao local — o robd se move verticalmente, descendo exatamente esses mm; ajuste a altura das
laterais da caixa e das pegas ja posicionadas para que correspondam a essa distancia.

e Lentamente, antes ou depois da colocacdo — os Ultimos 20% da jornada até o destino (os primeiros 20% a partir do
destino) — lentos: o dispositivo se encaixa suavemente, a ventosa se afasta gradualmente. 1 — ligeiramente mais lento,
10 — 10% da velocidade da postura; a velocidade da postura pode ser mantida em um nivel elevado.

16. Diario

Na parte inferior da janela principal, encontra-se a secdo "Registro e solicitacdes manuais do protocolo": cada
evento, como entrada, saida, pausa e motivo de interrupgdo, é registrado em uma linha com o tempo, por
exemplo, " 4 Entrada X020 ativada — regra...", "Ciclo de poses: a pose 3 aguarda a entrada X025", "A DETALHE
PERDIDO no caminho para a pose 5 - sem sinal X024". Ao clicar em "Mostrar registro”, a se¢do é expandida. Em
caso de qualquer interrupcao inexplicavel, verifique primeiro o registro — ele indica o que aconteceu e qual agéo
tomar.

17. Botao "Controle" — apenas apos o treinamento

As fungbes do botdo “Controlo” exigem formacao especifica

. O botdo "Controlo" permite aceder a ferramentas de configuracédo de sistemas complexos: visdo industrial
(camaras SICK e HIKROBOT), camaras 3D (visao estereoscdpica), rececdo de coordenadas de sistemas de |A
e camaras via TCP, rotas e programas de consola de programacao. Uma configuracdo incorreta pode levar o
robd a mover-se para locais ndo previstos. A configuracao de robds com visdo industrial e 3D é realizada
apenas por um especialista que tenha recebido formacdo. Este guia ndo as descreve — contacte o fornecedor
para obter formagao e assisténcia na configuracao.

18. Seguranca

® Antes de iniciar: Ninguém deve estar na area de trabalho, a barreira deve estar fechada e o botéo de
emergéncia deve estar verificado.

® Experimente a nova posicdo e o novo ciclo em velocidades de 1-5%; para a velocidade de trabalho, apés a
execu¢do completa sem problemas.

® Os botdes de saida (OUTPUT, Telemetria) funcionam imediatamente: antes de acionar, verifique se estdo
conectados a saida.
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® Limites dos eixos do projeto — ndo devem ser maiores do necessario; ao trocar o robd, selecione o modelo
correto.

® Em caso de emergéncia: botdo de emergéncia — causa — "Reiniciar emergéncia" — "Iniciar - modo 7" —
continuar o ciclo.
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Parte 2. Programa "simple-pod": 9 posicoes, entradas e

saidas

O projeto «simple-pod» envolve um robd que pega uma pega, a transporta através de uma operacao
intermediaria e a coloca em uma caixa de 3 x 2 (trés em linha, dois niveis). O rob6 BRT2024112182
(BRTIRUS0805A), todas as 9 posicdes em um ciclo, com uma velocidade de 20% para cada posicao, 6
ciclos (= 6 posi¢des na caixa), com 200 ms entre os ciclos, com uma tolerancia de 0,30°.

Entradas e saidas do programa

As informacgdes sobre a tarefa sdo transmitidas através das entradas: peca recebida, peca em posse / mantida,
pausa / continuar, iniciar. As saidas do rob6 controlam a operacdo de captura e a segunda etapa.

Entrada/ O propésito do Onde o programa O que faz
Saida programa esta ativo
X021 Lancamento Todas as posicdes  Inicia o ciclo de posi¢des quando o ciclo ndo estd em execucdo; o
(definidas a partir robo comeca na posigdo 1. Durante o ciclo e na pausa, a funcao de
da posicao 1) "pular" é ativada.
X020 Pausa / Todas as posicdes O ciclo estd em execucdo: pressionar o botdo faz uma pausa (a
Continuar (definidas a partir posicdo no ciclo ndo é resetada). O ciclo estd pausado: pressionar o
da posicao 1) botdo retoma a execugdo a partir da mesma posicdo. A mesma
sequéncia de entrada continua o ciclo apds a ativacdo dos
dispositivos de seguranca da peca.
X025 A peca chegou. Posicdo 3 Antes da posicdo 3, o robo fica parado e espera até que o X025 seja
ligado. A ativacdo do X025 também desativa a comunicacdo TCP.
X023 |+  Detalhe de Posicbes 5e 6 (a Protegdo contra quedas: enquanto o robd estd transportando a
X024 deteccao (dois posicdo 4 é peca para as posicdes 5 e 6, ambos os sensores devem ver a peca.
sensores) desativada) Se um sensor falhar, o ciclo é interrompido, "Continuar" ou X020.
Y020 garra (vacuo / Posicdo 4 — ON, Ativa-se na posicdo 4 — peca removida. Desativa-se em cada célula
valvula) Posicdo 8 — OFF da caixa — peca devolvida, pausa de 0,5 segundos.
Y021 Segunda Posicdo 6 — ON, Ativa-se quando o rob0 chega a posicdo 6, desativa-se na posigao
operacao posicdo 7 — OFF 7. O que esta conectado ao Y021 - de acordo com o esquema do
trecho.
Algoritmo de um ciclo
Inicio 1-2 Aguardando 3 4 5 6 7 8
X021 original, X025 em Captura subida; Operacio Desvio Caixa
— Posicdo | abordagem peca detalhes Y020 ON elevacao; Y021 A Y021 Y020
1 chegou; veio ascensao; DESLIGADO | Desconto
aumento;
promocao
A
X023+X024
9
para casa
= Posicdo 1

1. O operador pressiona X021. Se o robo nao estiver na posigado 1, ele se move primeiro para a posicao 1. Ciclo:
posicdes 1...9 x 6 vezes.
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2. Posicdo 1 — Posicao 2 — da posicao inicial para a posicdo de coleta.

Pag. 21

3. Antes da posicdo 3, o rob6 aguarda o sinal "peca recebida" (X025). Ao receber esse sinal, ele se move para a
posicao 3, acima da peca.

4. Posicao 4 — abaixar a pega com um movimento suave; chegada — Y020 ON, peca na garra.

5. Posi¢cdo 5 — Movimento com detalhe. Enquanto estiver em movimento, os indicadores X023 e X024 devem
estar acendidos (caso contrario, o sinal de parada e a pausa serdo ativados).

6. Posicdo 6 — transferéncia para a seqgunda operagao, protecdo contra quedas é a mesma; chegou — Y021 ON.
7. Posicao 7 — desativacao; Y021 DESLIGADO.

8. Posicdo 8 — Caixa: rob6 na sua célula, com uma distancia de 100 mm, diretamente para baixo (lentamente 5),
Y020 DESLIGADOQ, 0,5 s, diretamente para cima, com uma distancia de 100 mm (lentamente 1).

9. Posicdo 9 — Retorno a posigéo inicial (mesmos angulos da posicdo 1). Pausa de 200 ms — préximo ciclo,

proxima célula.

10. Apds o 6° ciclo, a caixa estad preenchida: "Concluido: ciclos — 6". Novo inicio — novamente X021.

Em qualquer momento, o botdo X020 pausa a sequéncia, e o préximo pressionamento de X020 continua a partir

da mesma posicao.

» Video do funcionamento do programa "simple-pod" — sera adicionado (link e imagens do video).

Posicoes em ordem

Posicao

1

n

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

J4

1,16

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

Velocidade

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

20 %

-9397 60,30 20%

O que esta configurado

Original; regras gerais: pausa X020,
continuar X020, iniciar X021

Abordagem ao local de remocao

Sobre a peca; aguardando X025; A funcdo
de inteligéncia artificial estd desativada
devido a X025.

captura; acesso suave 5; Y020 ATIVADO;
protecdo de captura - desativada

elevacédo; A X023+X024, prosseguir para
X020

segunda operacao; Y021 ON; A
X023+X024, prosseguir com X020

retirada; Y021 DESLIGADO
3 x 2 = 6; em cada célula, DESLIGADO

Retorno a posicao inicial

Os angulos da pose séo registrados da seguinte forma: clicar no robd (JOG ou console de programacéo) — clique
com o botdo da pose; ou "selecionar" — "Capturar angulos do robd"; ou inserir nUmeros na caixa "selecionar".

Posicao 1 - posicao inicial, inicio, pausa e "continuar”

O robo esté posicionado aqui antes do inicio da operagéo e retorna a esta posicdo na pose 9. Trés regras gerais
("todas as poses") sdo definidas a partir da janela da pose 1, e, portanto, estdo indicadas no botdo da pose 1:

"pausa X020, continuar X020, iniciar X021".
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Pose 5 — Regras de entrada - projeto «simple-pods X Pose 5 — Regras de entrada - projeto «simple-pod» X
S30 as mesmas regras que na pagina INPUT: 8 mesma regra é splicada em ambos os casos. As alteraces sio registradas ¢ S&o as mesmas regras que na pagina INPUT: 3 mesma regra é aplicada em ambos os casos. As alteracBes séo registradas com
oK oK
 Queda — X023+X024 Regra: Iniciar ciclos de poses v  Queda — X023+X024 Regra: Pausar o ciclo em posiges especificas v
« Entrada de LA — X025 - Todas as posigdes « Entrada de A — X025 - Todas as posicdes
# Pausa — X020 - Todas as posigdes @ Ativado Mome: Pose 1: Iniciar ciclos B Ativado Nome: Regra 3
T 0- Todas as posicdes
— XC . p — . Gl
iar ciclos — X021 . Todas as posicbes Entrada: x021 | entrada ON (0—1) “ # Iniciar ciclos — X021 - Todas as posigdes Entrada: X020 < | entrada ON (01} "
Onde se aplica: para todas as posiges v

8 primeiro na posicio 1

A entrada coloca o ciclo em P
desativado, nem «P Continuars
na mesma posicao. A agio de "p

¢bes. A entrada

P Iniciar”; se o cic|
unciona também ne progra
ue.

mplementares. =Apenas nesta posigios — g
o.

aguarda

+ Regra Eliminar

+ Regra Eliminar

Cancelar

Cancelar Abrir na pagina INPUT —

Abrir na pagina INPUT —

“Iniciar ciclos por posi¢des": X021, entrada ATIVADA (0—-1), "Pausa do ciclo por posi¢des": X020, "para todas as posicdes"

"primeiro para a posicao 1"

Pose 5 — Regras de entrada - projeto «simple-pods x Pose 5 — Regras de entrada - projeto «simple-pods X
S30 as mesmas regras que na pagina INPUT: a mesma regra é aplicada em ambos os casos. As alteragdes sio registradas ¢ S30 as mesmas regras que na pagina INPUT: a mesma regra é aplicada em ambos os casos. As alteragdes sio registradas com
oK. oK.
« Quedas — X023+ X024 Regra: Continuar o ciclo apés uma pausa ~ + Queda — X023+X024 Regra: Recepcio de 1A (TCP) v
« Entrada de|A — X025 - Todas as posigdes « Entrada de|A— X025 - Todas as posicdes
ausa— X020 - Todas as posicdes B Ativado MNome: Pose 1: Continuar # Pausa — X020 - Todas as posicdes B Ativado Nome: Pose 3 Aguardar entrada
0 o: « Continuar — X020 - Todas as posigdes
« Iniciar ciclos — X021 - Todas as posicdes S I e N . « Iniciar ciclos — X021 - Todas as posiges i X025 | entrada ON (0—T) -
Ondeseaplicai  para todas as posigées ~ Comandode & desligar v
Comum a toda A stivagdo da entrada ativa o
comando TCP d )
anto @ entrada io do eixo ndo
¢ ignorada.
- Regra Eliminar - Regra Eliminar
Abrir na pagina INPUT — Cancelar Abrir na pagina INPUT — Cancelar

"Recepcao da IA (TCP)": X025 — desligar (regra "Posicao 3:

"Continuar o ciclo apos a pausa": X020, "para todas as posi¢cdes”
aguardar entrada")

Configuracao: "Posicdao 1 — ENTRADA... — "+ Regra" — Na lista de "Regras"”, selecionar o tipo — Entrada (X021 ou
X020) — Frente "ENTRADA ATIVADA (0—1)" — "Onde se aplica: para todas as posi¢des" — OK. "Pausar" e
"Continuar" estdo no mesmo canal X020 — o que resulta em um interruptor: o primeiro clique pausa, o segundo

continua.
Posicao 2 — aproximacao
Posicdo intermediaria: da posicao inicial para o local de fixagdo, para que o robo se mova em dire¢do a pega de

forma clara, sem danificar os equipamentos. Nao ha entradas ou saidas.
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Posicao 3 — aguardando a chegada do componente (X025)

Pose 3 — Regras de entrada - projeta ssimple-pods

S30 as mesmas regras que na pagina INPUT: a mesma
oK".

® Entrada de IA — X025 - Todas as posigées
« Pausa — X020 - Todas as posigées

« Continuar — X020 - Tedas as posigées

o Iniciar ciclos — X021 - Todlas as posicées

+ Regra Eliminar

Abrir na pagina INPUT —

s
regra ¢ aplicada em ambaos os casos, As alteracéies sio registradas com
Regra: Aguardar a entrada antes da posicio ~
@ Ativado Mome: Pose 3 Aguardar entrada
Entrada: X025 ~  Mover quando a entrada estiver ATIV} ~

() Possivel de obter a partir de Telemetria  Meméria: W41

Ciclo de posigBes: Nesta posigdo, o robé fica parado e aguarda até que a
entrada esteja na posicio correta, Se a entrada ja estiver na pesicio
correta, ele se move imediatamente. "Pode enviar através de Telemetria” -
O sinal, em vez da entrada, é acionadoe pelo administrador através de um
botdo na janela de Telemetria (tanto no ciclo Robot1 quanto no programa
no pendrive).

Cancelar

Posicdo 3 — "Esperar pela chegada do componente"” X025

Posicao 4 — captura, Y020 ATIVADO

Pose 4 — Saidas - projeto «simple-pods=

Quando o robé chegar a essa posigae,

X

. o comando serd ativado (on) ou desativado

(off). Cada comande € uma regra na pagina QUTPUT, ende também pode ser

visualizado e editado.

+ Saida Eliminar

Placa:

Saida:

B Ativo (a saida estd funcionande)

0 (YO10-Y047)

s

Y020

© OMN— Ligar na posicdo

() OFF — Desligar na posigio

Cancelar

Posicéo 4 — SAIDA: Y020,

ATIVADO - ativar na posicao

Pose 4 — Regras de entrada - projeto «simple-pods

S30 as mesmas regras que na pagina INPUT: a mesma regra é aplicada em ambos os casos. As alteraces sio registradas com

O Captura — X023+ X024
« Entrada de IA— X025 - Todas as posigdes

« Pausa — X020  Todas as posicées [ Ativado Nome: Pose 4 Capturs
« Continuar — X020 - Todas as posices
* Iniciar ciclos — X021 - Todas as posices Entrada: X023 Detalhe presente = Entrada ATIVADA

Antes de iniciar a postura 3, o ciclo verifica o X025.
Se ndo houver sinal, o robd permanece na postura
2, e a mensagem no ciclo indica "Postura 3
aguardando entrada X025". Se houver sinal, o robd
prossegue para a postura 3.

Configuracao: "Posicdo 3 — ENTRADA... — 'Esperar
entrada antes da posicao' — X025, 'Mover quando a
entrada estiver ATIVADA (1)". "Pode ser acionado
através do Telemetry" — acionar o sinal com um
botdo (através da memoaria M41) em vez do sensor.

Esta regra possui a seguinte configuragdo: "lA:
Desativar”. Ao ativar o sinal X025, a recepcao de
comandos TCP da camera é desativada. No botéo
de status, aparece a mensagem: "Aguardando X025,
IA X025".

Regra: Protegdo da retirada (sensores da pega) ~

Além disso, os seguintes pontos de entrada: por exernplo, X024, X025

Angulo de verificacdo (7): | 10.0 >| =48 mm para cima

Nimero de repeticdes para a captura:

Tempo de exposicio (ms): 300

@ Continuar coma X020

) pressionamento (0—1)

() "Continuar" do Telemetry Meméria: 141

Esta posicio envolve uma verificagdo: seus angulos nso séo utilizados. O
1ob6 pega a pega na posigao anterior, aguarda o momento certo,
levanta-se verticalmente nos dngulos especificados (12, 13, J5) & observa o5
sensores: 3 entrada e "outras entradas”. Todos veem a pega se movendo.

Se ngo houver nenhuma entrada, retorna 4 p anterior para pegar
novamente e repetir o processo (quantas vezes for necessario); se as

+ Regra Eliminar

Abrir na pagina INPUT — Cancelar

Posicdo 4 — "Protecdo de captura" X023+X024 (O DESATIVADO)

O robo se aproxima da peca de forma suave (movimento lento no final do percurso). Ao chegar (todos os eixos
dentro de 0,3°), a pinca (Y020 ON) segura a peca. No botdo de posicao, esta selecionado "Y020 on".

Configuragao: "Posicdo 4 — "Entrada suave" 5; Saida... - "+ Saida" — placa 0, Y020, "ON - ativar na posicao”. Na
pagina de Saida, esta regra "Posicdo 4: Y020 on" com os angulos da posicado 4 e uma tolerancia de +0,3°.

4 e tentara novamente.

A protecao para a "Posicao 4: captura” estd atualmente desativada (O). Parametros: sensores X023 + X024,
elevacdo de 10° (= 48 mm), 2 repeticdes, tempo de exposicao de 300 ms, continuar com X020. Com esta
protecdo, a propria posicao se torna a posicao de verificagdo (os angulos nao séo utilizados). Portanto, se
vOcé a ativar, coloque-a na posicdo apoés a captura — ou seja, na posicao 5, e ndo na posicao 4: o robo pegara
a pega na posicao 4, elevara 10°, verificara os sensores X023 e X024, e, em caso de falha, retornaré a posicao
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Posicao 5 — levantamento com o componente, protecao contra queda

Pose 5 — Regras de entrada - projeta ssimple-pods

OK".

® Entrada de IA — X025 - Todas as posigées
« Pausa — X020 - Todas as posigées

« Continuar — X020 - Tedas as posigées

o Iniciar ciclos — X021 - Todlas as posicées

S30 as mesmas regras que na pagina INPUT: a mesma regra € aplicada em ambos os casos. As alteragdes sio registradas com

Regra: Protegio contra queda da pega ~

@ Ativado Mome: Pose 5: Queda

s

Entrada: X023 ~ Detalhe presente = Entrada ATIVADA ~

Move a pega para as posiges: - = 3 >

@ Continuar com a X020~} pressionamento (0—1

(] "Continuar” do Telemetry Meméria: W41

sem a pega.

+ Regra Eliminar

Abrir na pagina INPUT — Cancelar

Posicao 5 — "Protecao contra queda do componente”

Posicao 6 — segunda operacgao, Y021 ATIVADO

Pose 6 — Regras de entrada - projeto ssimple-pod= %
S30 as mesmas regras que na pagina INPUT: a mesma regra € aplicada em ambos os casos. As alteragbes sdo registradas com
oK.

» Queda — X023+ X024

Regra: Protegio contra queda da peca ~
o Entrada de IA— X025 - Todas as posigées

# Pausa — X020 - Todas as posices @ Ativado Nome: Pose 6: Queda

» Continuar — X020 - Todas as posigdes

* Iniciar cicles — X021 - Todas 2: posicBes Entrada: X023 | Detalhe presente = Entrada ATVADA

Além disso, os seguintes pontos de entrada: por exemplo, X024, K025

Move a pega para as posigbes: | — |5 v

® Continuar com a K020 ~ » pressionamento (0—1

[ "Continuar" do Telemetry Meméria: 141

Iquer
clo é interrompido.
© robé se move

arecer, os eixos param imediatamente
a posigdo de captura no intervalo: ne

Sem a pega.

+ Regra Eliminar

Abrir na pagina INPUT — Canceler

Posicao 6 — Protecdo contra queda X023+X024, de 6 a 6,

continuar X020

Enquanto o robd transporta a peca para a posicdo
5, ambos os sensores X023 e X024 devem estar
detectando a pega. Se um deles falhar, o ciclo é
interrompido imediatamente, e o log exibe a
mensagem "A PECA PERDIDA no transporte para a
posicao 5 - sinal X024 ausente". O operador remove
a pega, verifica a ventosa e pressiona X020 (ou "
Continuar").

Configuracao: "Posicdo 5 — ENTRADA... —
‘Protecao contra queda de peca' — Entrada X023,
'Peca presente = ENTRADA ATIVADA (1)', 'Outras
entradas: X024', 'Peca se move das posicoes: 5 para

5', 'Continuar com a entrada: X020'.

Pose 6 — Saidas - projeto «simple-pods= o

CQuande o robd chegar a essa posigdo, o comando sera ativade (on) ou desativado
(off). Cada comando € umna regra na pagina OUTPUT, ende também pode ser
visualizado e editado.

» Y021 on B Ativo (a saida esta funcionanda)

Placa: 0 (YO10-Y04T) '

Saida: Y021 ~

O OMN— Ligar na posigdo

() OFF — Desligar na posicdo

+ Saida Eliminar

Cancelar

Saida da Posicdo 6: Y021 ATIVADO

Mover o componente para a segunda operagdo — a protecdo contra quedas funciona da mesma forma que na
posicao 5. Chegou — Y021 ON.

Posicao 7 — Retracao, Y021 DESATIVADO

Pose 7 — Saidas « projeto «simple-pod= X

(off).
/i

Quando o robé chegar a essa posicio, o comando serd ativado (on) ou desativado

» Y021 off 8 Ativo (a saida esta funcionando)
Placa: 0 (Y010-Y047) w
Saida: Yoz21 ~

+ Saida

fa comando € uma regra na pagina OUTPUT, onde também pode ser
o e editado.

() ON — Ligar na posigio

© OFF — Desligar na posicio

Eliminar

Cancelar

Saida da Posicdo 7: Y021, DESATIVADO

O robo esté se afastando da segunda operacao; chegou — Y021 OFF.
Na pagina de SAIDA, esta regra "Posicdo 7: Y021 desligado" (condicdo
DESLIGAR nos cantos da posicdo 7, £0,3°) esta definida. Ndo ha
protecao contra quedas nas posi¢des 7 e 8; se desejar, expanda a
funcéo "Transporta a peca para as posi¢des” para 5...8.
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Posicao 8 — Colocacao na caixa 3 x 2

Pose & — embalagem em uma caixa - projeto =simple-pods X
Parametro Significado
B Colocar na caixa (em cada ciclo —a préxima célula)
Esta posicdo € a primeira pega. As outras serdo colocadas ao lado, com uma H H
fileira preenchida formando uma camada superior. COlocar na caixa Sim
. Detalhes em linha 3
MNumero de pegas na fileira: 3 -
Distancia entre as peas, mm: 240 . Distancia entre os detalhes 24 mm
Colocar a préxima pega: A esquerda do primeiro ~ L. R . .
Colocar a proxima peca A esquerda do primeiro
Mostrar ao robd onde a sequnda pega serd colocada.
@ Abordagem de cima: sobre o local, e depois diretamente para baixo. Abordagem de Cima S|m
@ FRetorno de cima: a partir da peca, diretamente para cima, e depois para o
Qual a altura em relagdo ae local, mm: 100 = Retlrar para ¢ima Slm
@ Lentamente durante a colocagio. 5 = | 1-10 A|tura em re|a§éo ao |Oca| ']OO mm
@ Lentamente apés a colocagdo. 1 < | 1-10
Nimero de camadas (linhas para cima): 2 = Lentamente durante a colocagao. 5
Altura da camada (espessura da pega), mm: 10,0 = Lentamente apés a CO|Oca§éO 1
Nimero de pegas: 3 = 2 = 6 — Nimero de ciclos: 6
Verfar Camadas (em dire¢do ao topo) 2
Altura da camada (espessura da peca) 170 mm
Saida da caixa.. Y020 off NUmero de pegas / ciclos 3x2=6
Pausa apds a saida da caixa, com: 03 = , .
Saida da caixa Y020 off
Cancelar Pausa apos a saida 0,5 segundos
Posicao 8 — parametros da caixa Pose 8 — saidas da caixa - projeto =simple-pod= >
O comando € ativade em cada célula quando o robd chega la: por exemplo, "Y020

off" — liberar a peca na caixa. Funciona em um ciclo e também em um programa
armazenado na memaria flash.

B Ative (a2 saida estd funcionando)

Placa: 0 (Y010-¥0d7) -

Saida: Y020 v

() ON — Ligar na posigdo
© OFF — Desligar na posicio

+ Saida Elirminar

Saida da caixa: Y020, DESLIGADA - em cada célula
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Onde cada peca ira

Ciclo Camada Posicdo na linha Deslocamento em rela¢do a posi¢ado 8
1 1 (inferior) 1 0 - a propria posicao 8
2 1 2 24 mm para a esquerda
3 1 3 48 mm para a esquerda
4 2 (superior) 1 10 mm para cima
5 2 2 24 mm para a esquerda, 10 mm para cima
6 2 3 48 mm para a esquerda, 10 mm para cima

Em cada célula: o robd se move 100 mm acima da posicéo inicial — diretamente para baixo, o fim do percurso é
lento (5) — Y020 DESLIGADO, a peca ¢ liberada — 0,5 segundos — diretamente para cima, 100 mm, o inicio é
lento (1) — posicao 9.

Como configurar: posicionar a peca no local da primeira pega (camada inferior, primeira posicdo), registrar a
posicdo 8 (clique com o botao direito — "Organizar em caixa..." — parametros conforme a tabela — "Mostrar no
robd onde a segunda peca sera colocada" (verificar a face) — "Verificar" — "SAIDA da caixa..." — "+ Saida" — Y020,
DESLIGADO — OK.

Posicao 9 - retorno a posicao inicial

Os mesmos angulos da posicdo 1. Apos a posicao 9, uma pausa de 200 ms e o préximo ciclo com uma nova célula
da caixa.

Se o ciclo for interrompido

O que é visivel A razdo O que fazer

"Posicao 3 aguarda a entrada X025" = Sem sinal de "detal chegou" inserir peca / verificar o sensor X025
(lampada na pagina INPUT)

"Pausa" apos pressionar X020 o operador colocou a pausa pressionar novamente X020 ou "
Continuar"

"/\ PECA PERDIDA no caminho para = X023 ou X024 desapareceu —a remover a peca, verificar a ventosa e os

a posicao 5 (6)" peca caiu ou se deslocou sensores — X020 ou " Continuar"

"o ciclo de posi¢des ainda néo foi X021 foi pressionado durante o aguardar o fim do ciclo ou "M Parar", em

concluido - a acao foi perdida” ciclo ou a pausa seguida, X021

"falha ... — ciclo em pausa" falha do controlador Eliminar a causa — "Reiniciar ap0ds acidente"

- "Iniciar - Modo 7" — " Continuar"

"NAO PRONTO: Modo 2" O programa de comandos “Iniciar - Modo 7"
remotos ndo esta em execucao

Programa "simple-pod” em pen drive

O botéo "Para a unidade flash..." grava o mesmo ciclo com o programa "Consola de programacao"”. O programa
recebe: posicdes e velocidades, Y020/Y021 em posigdes, a caixa 3 x 2 com o contador de pecas, a espera X025
antes da posicdo 3, a verificacdo X023 + X024 ao chegar nas posicdes 5 e 6, o inicio com a entrada X021 (primeiro
na posi¢do 1). Nao sdo incluidas (funcionam apenas no ciclo Robot1): pausa e "continuar" com a entrada X020,
aceitacdo por IA. Para a "Consola de programacgao": "IMP USB" — carregar — Automatico — Iniciar — o robd
espera pela entrada X021. Observar e iniciar com a peca desejada — na janela de Telemetria.
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Robot1 - Manual do usuério - Projeto «simple-pod» - Outubro de 2026. As capturas de tela foram feitas em um programa em
execucao, utilizando o robd BRT2024112182 (BRTIRUSO805A, firmware F2.4.4-DLX).



