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1. Istruzioni prodotto

1. Istruzioni prodotto

La teaching pendant fornisce un metodo veloce per modificare il programma di lavoro. L'utente pud

modificare e scaricare il programma per elaborare automaticamente modificando alcuni punti cardine

del processo di saldatura.

1.1 Istruzioni pulsantiera

La seguente tabella elenca tutte le funzioni della tastiera.

Pulsante Nome Funzione
Crea un nuovo file, inserire un disegno,
avvio o messa in pausa di un processo, etc.
Modifica un file, stoppa un processo,
F1. F2, Pulsante . .
funzioni gruppi offset, etc.
F3. F4 unzioni o
Controllo dati, copia file, etc.
Array, impostazione parametri, cambio
del nome del file, etc.
Xs Y~ Zs Pulsanti Controllo del movimento degli assi X, Y, Z o
R navigazione R.
F1 . . . .
m E a . 0~9 Pulsanti Immissione di numeri o lettere per creare |l
m m m numerati nome del file o impostare | parametric, etc.
g F3
m m . Punto decimale | Immissione del punto decimale.
F4
ﬂ m - . SHE Pulsante shift Modifica il livello di velocita dei giunti
A m @ CLE (basso-alto-medio), modifica i parametri.
N . .
rRjAl2 Inserisce un nuovo punto o figura nella parte
. . . ENT, +- Pulsante +/- _ P , g P
m anteriore del punto selezionato.
— Pulsante Usato per la modifica allinterno
R E # . . . .
. cancelletto dellimpostazione dei parametri
Usato per la movimentazione del robot
GO Pulsante go
Verso un punto pre-salvato.
ORG Pulsante reset | Ritorno alla posizione di Home(0,0,0,0).
CLR Pulsante cancel | Cancella un file o alcuni punti del file.
Annulla un’operazione, uscita
ESC Pulsante esc B )
dall’interfaccia corrente.
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Pulsante Nome Funzione

Scarica il file corrente nella memoria del

ENT Pulsante enter i .
robot, salva un file modificato, etc.

1.2 Tipologia di punti

1. Il sistema ha molte tipologie di punti pre-salvate. La tipologia di punto grafico, include il punto, la linea,
I’origine, etc., mentre il punto non grafico include il punto di ritardo, il punto di pulizia, etc. Si puo fare
riferimento alla seguente tabella.

2. Durante I’inserimento di un nuovo punto, si puo selezionare se inserilo nella parte precedente o successive del

punto selezionato.

NO. Punto Tipologia Istruzione

La velocita tra i punti & “velocita del movimento jog”.

1 (Singolo) Point Grafico | E’ possibile settare I'altezza di salita, il tempo di ritardo,
etc.
. i Include il punto di start della linea, il punto di fine e il punto
2 Line Grafico
centrale.
Tempo) Dela i Il punto di ritardo & usato per settare il tempo di ritardo, il
3 ( P ) y Non grafico P K P P
Point range € 0~65535ms.
. . I Mark Point & un punto di controllo e puo essere utilizzato
4 MARK Point Grafico P P

nella movimentazione, non per altre operazioni.

Quando vine eseguito questo punto, il robot si mettera
5 Pause Point Non grafico | automaticamente in pausa fino a quando non viene inviato
un segnale di start.

Impostare le coordinate del punto di pulizia, i parametri,

6 Clean Point Non grafico
etc.
. : Subroutine & un programma e pud essere inserito in un
7 Subroutine Non grafico o -
altro programma, ma non puo piu essere modificato.
. ! Impostare l'ingresso o l'uscita inserendo un punto di
8 Output Point Non grafico _
uscita.
. : L’ Origin € un punto di riferimento. Ed & un punto
9 circular Grafico _ .
fontadmentale quando il gruppo e storto.
. , Contiene l'origine del cerchio, il punto medio e il punto
0 circle Grafico

finale.
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# Parameter point Non grafico | Pud modificare la velocita di movimento dopo il punto.

Inserisce un punto medio della linea retta, il punto medio

F1 | Multi-line segment | Non grafico del cerchio.

F2 Restoration point | Altro punto | Pud inserire il ripristino dell’asse

Puod inserire uno skip per asseganre una nuova

i i Alt t
F3 Skip point ropunto | e

3. Nella teaching pendant, il file & inserito come insieme di punti.
4.  LaLine € un punto grafico special. Una linea ha almeno due punti settabili: un punto di start e un punto
di end. Si puo, poi, inserire molti punti intermedi all’inteno dela linea. In questo modo, si puod creare una linea

segmentata.




2. Istruzioni rapide del programma

2. Istruzioni rapide del programma

2.1 Modifica ed elaborazione delle istruzioni

2.1.1 Flow chart delle modifiche ed elaborazioni

Start
Fissaggio dei componenti _ —
¢ Riferimento 3.4.2
New teaching file _ —
¢ Riferimento 3.4.3
Edit teaching file _— —
¢ Riferimento 3.4.3.3
Download teaching file =
¢ %i Riferimento 3.3.1 j
Select processing file
¢ /: Riferiemnto 3.3.2 j

Edit processing parameters

. { Riferimento 3.3.2 T
Processing

End

2.1.2 Istruzioni di modifica del programma

1. 1l nuovo file non contiene punti ed essi vanno create con “insert point”.
2. Metodo di aggiustamento coordinate tramite i pulsanti di navigazione:
a) Aggiustamento del nuovo punto inseritpremere “F1” o “f/4" e inserire un nuo punto grafico, poi

xx |1[>x |12 ]1[Y |1 [z 1]z ]/ ®R”in

premere i pulsanti di navigazione*

“point edit interface” per impostare la coordinata desiderata.
b) Aggiustamento di un punto prearicata sono gia stati impostati i parametri. In “point edit interface”,
se viene mostrata la scritta “GO”, bisogna premere il pulsante per spostarsi nella punto esatto e poi

xz |1 i[ve 1Y 1 [z 1z |1 IR per

4

premere i pulsanti navigazione “




2. Istruzioni rapide del programma

settare la nuova coordinata.

Note: QuandofiGO0 viene visualizzato sullo schermo LClbn € possible mawentare il robot tramite |
pulsanti di navigazione. Bisogna quindi premﬁl@o e la punta si muovera al punto selezion@opo
guesta movimentazione, i pulsanti di navigazione saranno abilitati

c) La punta di saldatura si spostero al punto da modificare e, dopo aver terminato la regolazione, va
premuto il tasto . Questo pulsante ci permette di passare alla regolazione del punto successive o di
ritornare alla schermata “Teaching-edit Interface”.

3. Metodo di aggiustamento coordinate tramite i pulsanti numerici: premendo i pulsanti numerici

(0~9) si possono inserire le regolazioni nelle coordinate del punto. Dopo aver finito il settaggio, premere

per passare al punto successivo o ritornare alla schermata “Teaching-edit Interface”.

4. |SHF}: Questo pulsante ci permette di variare la velocita di spostamento della punta cliccando il pulsante [SHF.

Ad ogni pressione del pulsante, la variazione di velocita sara tow— Hi — Mid

5. [ESC|: Cliccando il pulsante si esce dalla schermata corrente e non vengono salvate le modifiche
apportate.
6. Un punto grafico complesso puo essere creato inserendo vari punti intermedi tra il punto di start e il punto di

end.

~

: ﬁlnsert + Olnserisce un grafico o un punto dopo il punto selezionato.
: Edit: Modifica i parametri del punto selezionato.

[ +/-Ji+ 1 n s e Inseriéce un grafico o un punto prima del punto selezionato.

© o

2.2 Esempio di programmazione

2.2.1 Esempio di punto

Xy

1. Selezionare la tipologia “Point” premendo il pulsante [1] nella schermata “Teaching Inserting Interface”.

Dopodich¢ automaticamente si entra nella schermata “Point Editing Interface”.

Point [7] Sub [FIJPolyline X 069.14 oW

[2]Line [8]oOut vy 038.19 [R][*][Z]

Delay [9] Arc Premere [] 000. 00
[4]Mark [0] Circular Z 000.

Pause Param Pt R 000.00 [R]

[6] Clean [e<]Back [o=] Origin [F4] Param [ev] Save
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2. Nella schermata “Point Editing Interface”, ¢ possibile modificare le coordinate premendo i pulsanti di
navigazione oppure inserendo a mano le coordinate tramite i pulsanti numerici 0~9 (riferimento 2.1.2).

3. Premere per cambiare la velocita del movimento durante la modifica tow— ri— i |

4. Premere nella schermata “Point Editing Interface”, si possono modificare le impostationi dei parametri

(riferimento 3.4.3.5.2)
5. Dopo aver modificato i punti, premere per salvare.

Points List 1/3
|Group
- +#| Insert+
002 Point —
003 Point o thsert
[F2] Edit
[F3]Clean
[F4] Simux
[a=]Dele
[awr|Step

6. Nella schermata “Point List Interface”, premere |[F1| per inserire quanti punti necessitiamo.
7. Dopo aver inserito tutti i punti, premere per ritornare alla pagina ‘“Point List Interface”. Qui, cliccando
ENT] si passa allo “Step simulation”, e cliccando ancora [ESC), si finisce il settaggio dei punti.

2.2.2 Esempio di linea

»
X

Line-end

Line-start

1. Selezionare la tipologia “Line” premendo il pulsante |2 nella schermata “Teaching Inserting Interface”: si
aprira automaticamente la schermata di settaggio del punto di partenza.
2. Nella schermata “Linestart Edit Interface”, & possibile aggiustare le coordinate agendo sui pulsanti di

navigazione oppure inserendo a mano le coordinate tramite i pulsanti numerici 0~9 (riferimento 2.1.2).

X 069. 14 Low X 080.14  Low

vy oss.19 (RI[t][Z] v 03319 [R][*][Z]

Z 000.00 Z 000.00

R 000.00 [R][¥][Z] R 000.00 [R][¥][z]

[o=] Origin [F4]Param [en] Save [s=<]Origin [F4] Param [ev] Save

3. Dopo aver settato il punto di start, premere ENT nella schermata “Lineend Edit Interface”. Il metodo di

6
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settaggio ¢ lo stesso del punto iniziale.

4. Dopo aver finito il settaggio della lineend, premere ENT per ritornare alla schermata “Line List Interface”.

172

[£]Group

002 LineEnd [+] Insert+
[F]+Insert
[F] Edit
[F3|Clean
[F4] Simux
[ex|Dele
[e7]Step

/\ Attenzione line un grafico globale, se voi cancellatelilneStartanche ilLineEndviene cancellato
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3. Funzionalita della Teaching Pendant

Tutte le istruzioni operative possono essere inserite tramite la teaching pendant e visualizzabili sullo
schermo LCD o sulla pulsantiera del robot. Le istruzioni operative verranno descritte come differenti

menu all’interno del programma principale.

/\Attenzione Per proteggere la Teaching Pendant da eventuali daraniconsiglia di non tirata o collegarla
guando | 6ali mentazione generale ~ attiva

3.1 Inizializzazione di sistema

1. Dopo aver collegato la Teaching Pendant al robot, si accende I’interruttore generale del robot e, dopodiche, il
sistema entra in fase di inizializzazione.
2. Verranno visualizzate sullo schermo LCD le seguenti informazioni:

Prima riga: Nome di sistema

Seconda riga: \ersione del sistema

Terza riga: Data aggiornamento sistema
Quarta Riga: Nome azienda

Quinta riga: Avanzamento inizializzaizone

3. Dopo I’inizializzazione, Si aprira automaticamente la pagina principale.

3.2 Schermata principale della Teaching

[1]External Run

[2]Program
[3]UsB Disk Edit

[4]Test
[5]System Info

[6] Source File
Sono presenti sei menu nella schermata principale della teaching.

Selezionare “ External Run”-------- Selezionare il “Work Mission”, impostare le regolazioni di “Home” e

I’elaborazione dei file
Selezionare “ Program” ------------- Selezionare il programam da utilizzare, modificare i parametri, copiare,

cancellare e scaricare, etc.
Selezionare “ USB Disk Edit” ----- Scaricare il programma esternamente, caricare un programma esterno,
aggiornare il software della teaching etc.

Selezionare @ Test” —emmmmmmmmemmeeeee Effettuare i test basilari della macchina, come test delle oprte 1/O, etc.
Selezionare “ System Info” ------- Visualizzare le informazioni di sistema, etc..
Selezionare @ Source File” ------- Caricare il programma dallla “Teaching Pendant” nel robot, oppure

cancellare dei programmi dalla memoria del robot.
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3.3 Funzionamento Teaching

3.3.1 Funzionamento lista file in elaborazione

Nella schermata principale, entrare nella schermata “Work Mission” premendo il pulsante “ External Run”.

In questa schermata, si puo selezionare, cancellare o modificare il programma scaricato nel robot. La schermata
“Work Mission” € rappresentata di seguito.

QTY:036
CHO001 Clean

CH002 001

CHO003 002

CHO004 003
] Delt
[evr| Next
[esc|Back

1. Selezionare un file da elaborare

Nella schermata “Processing File list”, il numero e il nome del file sono visualizzati sulla sinistra. Per
scorrere tra i programmi selezionabili, premere “”o

2. Eliminare un file

1) Premere Y10 {Y |J’per selezionare il programma che bisogna eleminare e cliccare il pulsante per
cancellare.

2) Prima di eliminare definitivamente il file, il sistema chiedera una conferma di eliminazione (figura

seguente). In questa schermata, premere per eliminare oppure per annullare e ritornare
nella schermata precedente.

Confirm Delete:

001?
=] Yes [ec|Back

/\Attenzione una volta eliminato, non @iu possibile recuperarlo

3. Aprire un file da elaborare

1) Premere “”o per selezionare il file da modificare e premere il pulsante per entrare nella
schermata “Processing File Manage”.
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Home Adjust Home Adjust

2|Shortcut: 000 2|Shortcut: 000

3|Used Times: 00312 . . 3|Used Times: 00312

Clean Set Solo il punto di Clean Set
[er]work regolazione e _ ¥ Nozzle Adjust [er]work
[=] Back abilitato | - [=]Back

2) Dopo aver aperto questa schermata, e possibile selezionare direttamente I’elaborazione, oppure effettuarla
dopo aver spostato il robot in posizione di origine oppure aver effettuato la modifica del punto Home.
Pulsante : si apre la schermata di “Home adjusting” (riferimento 3.3.1 “4. Home Adjust Setting”).

Pulsante : si apre la schermata “ Shortcut Setting”, dove € possibile modificare il numero di scelta rapida e
che potra essere avviato dall’esterno.

Pulsante : si apre la schermata “Use Period Setting”, dove ¢ possibile limitare I’utilizzo di un ugello ad un
numero di volte stabilito, oppure di pulire I’'ugello sono al numero settato. Se il valore inserito
e pari a zero, vuol dire che i tempi di utilizzo sono illimitati.

Pulsante @: si apre la schermata “Clean setting”, dove € possibile limitare il numero massimo di pulizie
oppure settarlo a zero (illimitato).

Pulsante : si apre la schermata “Nozzle adjusting”, dove si puo regolare automaticamente il punto di
partenza. Spesso viene utilizzato dopo aver sostituito 1’ugello e ha bisogno di lavorare
assieme al sistema “9036 Tip Position Correction Device”.

Pulsante ENT]: si apre la schermata di elaborazione.

4. Regolazione del punto Home

1) Dopo aver selezionato il file nella schermata “Processing File List”, premendo il pulsante si entra
nella schermata “Processing File Manage”, ¢ poi va premuto il pulsante [1] per entrare nella parte di
settaggio.

2) Qui, viene visualizzara la schermata “Home Adj” e le coordinate del punto Home. Premendo il pulsante
viene spostata la punta in questa posizione: cosi facendo, & possibile giudicare se la posizione

corrisponde con la posizione reale di lavoro.

3) Premendo il pulsante SHF], & possibile modificare la velocita di spostamento tow— i — mid

4) Dopo aver inserito il punto di Home, se viene premuto il pulsante “ Cancel”, viene annullata la
modifica e non vengono salvati i nuovi settaggi. Se, invece, viene premuto il pulsante “ Save”,
vengono salvate le nuove modifiche e il nuovo punto Home e si ritorna alla schermata “Processing File

Manage”.

10
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Premere il pulsante per muovere la
unta nel punto reale corrispondente alla

Home Adj @ posizione Home.
X 059.14  Low

v o18.19 [(R] [][Z]
Z 006.45
R 030.00 [R][3][Z]

[o=] Origin [s¥] Speed [ev] Save

/\Attenzione
La regolazione del punt o Home Progessingslledbi e nef f a

schemata Ailte &ehiviigenkE ef f et t uadachingrFiked, &éanecessative r ma t
scaricare la nuova modifica nel robot e poi avra dfte

1 punto non grafico (come ad esempio il punt o
effettuata una regolazione di Home.

Quando si effettua la regolazione di Home, se il punto in qualsiasi asse € in gaeasta operazione

saro invalida

5

3.3.2 Schermata “File Processing”

Nella schermata “File Processing”, & possible avviare il programam creato, stopparlo, effettuare il ciclo di pulizia,

movimentare il robot in posizione si origine oppure settare i vari parametri di saldatura.

Processing@e name Processing time Processmg&name Processing time
Name: 001 0000.0s- Name: 001 0000.0s°
| Processing status | Processing status
X 026. 20 Status: Stop X 026. 20 Status: Stop/
splavi Tally: 00010 splayi Loop00010/00010—— gop- i
Displaying \ . Displaying Loop-processing
point's Y 030. 00 Start Stop Processing count point's Y 030. 00 Start Stop count
coordinate) Z 025, 00 CIeanSet coordinate | Z  025. 00 CIeanSet
R 030.00 [worg [afClear (R 03000 [worg [ofClear
Back Back

Note:nel | a s c daehingfiet Manag®l = possi ble entrar erocessihgl a s cl
premendo il pulsantENTed aver scaricato il programma nella memoria del robot

Visualizzazione Descrizione
Status Processing status Visualizza lo stato attuale del programma, start, pausa, stop, etc..
) Conta il numero di lavorazioni avviate. Se viene avviate una volta, il
Tally Processing count .
valore sara 1.
Loo Loop-processing Conta il numero di cicli avviati. Se viene avviato una volta, il valore
P count sara 1 nel totale dei loop.

Premendo |[F1| si puo avviare o mettere in pausa la lavorazione.
Start Start processing Se € in pausa 0 sospesa, lo stato visualizzato & “Pause” o “Stop”,
premere |[F1] per riavviare la lavorazione.

11
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Stop

Stop processing

Premendo viene interrotta la lavorazione. Dopo lostop, bisogna

premere per resettare.

Clean

Premendo per pulire la punta. Funziona solo se il programa di
pulizia ¢ inserito nelle “Work Mission”, altrimenti non ha alcun
effetto.

Set

Set loop-processing
parameters

Premendo |F4] vengono settati i parametri di saldatura del ciclo.

Org

Origin

Premendo viene resetatto tutto e riportato il robot in posizione
di zero [000.00,000.00,000.00,000.00].

Clear

Clear the processing
count

Premendo viene resetatto il contatore di lavorazioni effettuate.

3.3.3 Settaggio parametri Loop

Si pud programmare di far lavorare automaticamente il robot, ripetendo per un numero stabilito lo stesso

programam, settando il “loop-parameter”. Di seguito la schermata di settaggio.

Loop Times: 000H0
Loop Interval: 000. Os
Org Interval: 0000

Clean Interval: 0000

[en]Save [=|Back

Metodo di settaggio: Premendo i pulsanti numerici (0~9) si pud cambiare il numero di ripetizioni. Per variare
la casella di inserimento bisogna premere le freccie [X1]/ [XJJor [y 7] /[Y ||

Loop Times: Il range settabile & da 0 a 99999. Quando il contatore di lavorazioni € superiore al valore settato,
il robot si fermera.

Note: quando viene settato 00000®01,il programma non viene gestito come un Loop e viene proceskato

sola volta

Loop Interval: Tra un ciclo e I’altro viene inserito un tempo di attesa, in cui il range settabile ¢ da 0 a 999.9s.
Il tempo di default & 000.0s, in pratica non vi € presente nessun tempo di attesa e riparte subito
il ciclo seguente.

Org Interval: Dopo il numero di lavorazioni settate, viene previsto un reset e un ritorno al punto di zero.
Questo parametro serve per eliminare gli eventuali errori accumulati nelle movimentazioni
degli assi e rendere piu precisa la lavorazione.

Clean Interval: Dopo il numero di lavorazioni settate, viene prevista automaticamente la pulizia della punta.
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3.4 Programmazione di un Teaching File

3.4.1 Schermata “Teaching File List”

1. Nella schermata “Teaching File List”, viene visualizzata la quantita, il numero e il nome dei programmi
inseriti. Inoltre, & possibile effettuare un nuovo programma oppure editare, copiare, rinominare o cancellare

un programma gia esistente.

2. Nella schermata principale, premere “ program” per poter accedere alla schermata “Teaching File List”.

File quantity

O o List QTY:002
CHO003 002 [F2|Edit

CHO004 003 [Fe|Copy
/0 Name

File Name Delt
[e<| Back

3. Premere / per poter selezionare il programma.

3.4.2 Inserimento di un nuovo Teaching File

Premere |[F1]| per inserire un nuovo teaching file nella schermata “Teaching File List”. Le istruzioni per

I’inserimento sono descritte di seguito.
1. Nella schermata “Teaching File List”, se non c¢’¢ alcun programma caricato, non viene visualizzato nulla nella

lista. C’¢ bisogno, quindi, di creare un nuovo programma prima di procedure a qualunque tipo di modifica.

File List TY:002
[1]External Run I Q
(BT == = ~ CH001 Clean =N
« 2|Program _, CHO002 001 Eg‘f"
[3]USB Disk Edit it
CHO003 002 c
[4]Test Premere 2 CH004 003 NOPY
ame
[5]System Info [ Delt
[6] source File [e<| Back
Schermata principale Schermata “Teaching File List”

2. Inserimento di un nuovo file: premere Newo
Per inserire un nuovo file va premuto il pulsante [F1. Automaticamente, viene aperta la schermata

(rappresentata di seguito) in cui va inserito il nome del file, che non deve essere ripetivo con gli altri programmi

presenti nella lista.

File Name: §§

Yes [ec|Back
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3.

Ritorno alla schermata dopo aver inserito il nome del file.

Dopo aver inserito il noem del file, va premuto il pulsante per salvare. Se I’inserimento ¢ andato a buon
fine, verra visualizzata automaticamente la schermata “Teaching File List” e il nuovo programma comparira
nel listato. Nel caso in cui il nome inserito € ripetitivo, verra visualizzato “The file name is repeat, please input

again”.

Editare un nuovo Teaching File.

Dopo aver inserito un nuovo teaching file nel listato, bisogna editarlo per settare tutte le impostazioni.

Nella schermata “Teaching File List”, premendo si entra nella schermata “Teaching File Manage”.
Premendo ancora , entriamo nella schermata “File Edit”, in cui ¢ possible settare tutte le operaziioni, quail
inserimento di un punto, gruppo, pulizia, simulazione, cancellazione, step, etc. Se il programma editato & un

nuovo file, non vi sara alcun punto salvato all’interno da poter editare ed ¢ necessario crearne uno.

3.4.3 Editare un Teaching File

Name: 001

[1]Home Adj [F1]Clean Set
Array File Edit
[=7] Download [F3]Data Check
[o=<] Download Data Para

Source File
[=]Back

3.4.3.1 Aggiustamento posizione di Home

1.

Nella schermata “Teaching File Manage”, premere il pulsante “ Home Adj” per effettuare 1’aggiustamento
della posizione di Home.
2. Dopo aver finito I’aggiustamento, gli altri punti inseriti in questo programma avranno automaticamente

un offset relativo all’offest del punto Home.

3.4.3.2 Settaggio Virtual Array

Nella schermata “Teaching File Manage”, premere il pulsante “ Array” per aprire la schermata di settaggio

del “Virtual Group Array”.

Group Array

Columns: i1 Lines: 01
Order: <Forward>
Mode: <X First>

Offset: [F1]Col [F2]Line
[s¢]Shift [sw]Confirm [=|Back
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1. Array columns/lines
Se la colonna e la riga sono settati entrambi a 01, non si pud impostare 1’offset della colonna o riga. In altre
parole, non € un array e non e possible settarlo.
2. Array Order
L’ordine dell’array ¢ in avanti e non é possibile modificarlo premendo .
3. Array Mode
Dopo aver selezionato tramite le freccie / @ questa riga, premendo il pulsante e possibile cambiare
il valore in “X First / Y First / By Teach”. La differenza di valore provochera una movimentazione differente.
4. Offset (X First /Y First)
1) Inserire il numero di colonne e righe, ad esempio colonne 3 e righe 3.
2)  Impostare il valore di “array mode” in “X First” 0 Y First”.
3)  Premendo 0 si apre la schermata “Array Offset Setting”, dove si puo impostare 1’offset tra i
pezzi.

4)  In questa schermata, si possono inserire i relativi offset e salvarli agendo sul pulsante m

Array Offset
TT— Column:+0f0.00mm

/ Line:+020.00mm
Line-offset

Col-offset

[er]Confirm [=|Back
Col- Offset
work work work )
piece piece piece
Line- Offset
‘Interval‘
4
work work work
piece piece piece
/\Attenzione | of fset dell a colonna o tpeziaSi pregaddi Vefifiearee nt e

0
0

| 6i mmagine precedente

5. Offset (ByTeach)
1)  Inserire il numero di colonne e righe, ad esempio colonne 3 e righe 3.
2) Impostare il valore di “array mode” in “By Teach”.
3)  Premere [F1| o [F2 per aprire la schermata “Teaching Array Offset Setting”.
4)  Inserire le coordinate dell’offset movimentando il robot con la pulsantiera dedicata.

5)  Premere il pulsante per salvare e ritornare alla schermata “Virtual Group Array Setting .
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=
R U501y Low X063 12 1 Low
vy o18.19 | [R] [#][Z] |:>Y038.19 (#] [#] (2]
12 000.00 | [¢] 1 000. 00 %
Array home point |R 000.00 , [R] Array offset point Rl 000.00
[o=]Origin [¥] Speed [=v] Save [o=]Origin [¢] Speed [=v] Save
Before offset setting After offset setting

3.4.3.3 Download del programma

1. Nella schermata “Teaching File Manage”, premere il pulsante per scaricare il programma nella memoria
del robot.
2. Durante il download, viene visualizzata la scritta “downloading” e al termine si aprird automaticamente la

schermata “File Processing”, dove é possibile avviare il processo.

3.4.3.4 Settaggio del punto di pulizia

1. Nella schermata “Teaching File Manage”, & possibile settare il punto di pulizia premendo il pulsante “fF1]
Clean Set”.

Stato del punto di pulizia

Enabled
X 026.20 oW

v 030.00 (R] [*][2]
Z 025.00
R 030.00 [R][¥][Z]

[F1] Disable [F4] Param [ev]Save

2. Nella schermata “Clean PoinT”, si possono inserire le coordinate del punto movimentando il robot nella
posizione desiderata tramite i pulsanti dedicati.
3. Pulsante : tramite questo pulsante & possibile abilitare o disabilitare il punto di pulizia. Il punto di pulizia
verra richiamato solo quando il suo stato ¢ “Enable”.
4. Pulsante : tramite questo pulsante é possibile settare i parametri di pulizia, quali la tipologia

di punta da pulire, il tempo di pulizia, etc.

[1]Nozzle

[2]Teach Params
[3]Sloping Line Params
[4] Lift Height
[5]Clean Time

Clean Time: 00f50ms

Back [ev]Save =] Back
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3.4.3.5 Editare un Teaching File

1. Selezionare un programma nella schermata “File List” e premere il pulsante |F2| per editarlo.

2. Nella schermata “Teaching File Manage”, premere il pulsante per aprire la schermata relative ai punti

inseriti.
| _0/0 2/6
#]Group [#]1Group
Insert+ Insert+
[A]+Insert 003 LineStart [A]+Insert
. 7] Edit tnestar [ Edit
Senz-apur!t! Clean 004 LineEnd C|ean
inseriti Simux Simux
[erlDele [orlDele
[ev] Step [e7] Step

3. Seil programma € nuovo, in questa schermata non troveremo alcun punto e andranno inseriti.
4. In questa schermata, € possibile modificare il programma, inserendo nuovi punti, editare i parametri,

cancellarli, effettuare la simulazione, etc.

3.4.3.5.1 Inserimento di un punto
1. E’possibile inserire dei punti nei nuovi file di programmazione o anche quando si edita un file gia esistente.
2. 1l nuovo punto é possibile inserirlo prima o dopo il punto selezionato, agendo sui seguenti pulsanti.
“Insert +”: il nuovo punto viene inserito prima del punto selezionato nella lista.
“+Insert”: il nuovo punto viene inserito dopo il punto selezionato nella lista.
3. Per prima cosa, bisogna selezionare un punto nella schermata “Points List” e poi, premendo sui pulsanti |F1| o
inserire il nuovo punto.

Point Sub [FLPolyline
Line Out

Delay [9] Arc

[4]Mark [0] Circular

Pause Param Pt

[6] Clean [x]Back

Note: nei nuovi programmi dove non sono presenti purgi,pudinserire il primo punto prememnd o.

3.4.3.5.2 Inserimento di un puno di ritardo
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante {3 & possibile inserire un punto di ritardo (Delay point):

dopo averlo premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio del tempo, il cui range varia da 0 a
65535ms.

Delay: 00[50ms

[ev1]Save [esc|Back

17



3. Funzionalita della Teaching Pendant

3.4.3.5.3 Inserimento di un punto Mark

Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante @ e possibile inserire un punto “Mark”: dopo averlo
premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio del punto. Cliccando il pulsante |F4 & possibile settare
i parametri del punto.

X 059.14  LOW

Y 018.19
Z 006.45
R 030.00

[ Origin [F4]Param [e7] Save

3.4.3.5.4 Inserimento di un punto di pausa
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante (5 & possibile inserire un punto di pausa: dopo averlo

premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio delle impostazioni di riavvio. E’ possibile settare due
tipologie diverse di riavvio della lavorazione, ovvero tramite la pressione di tasto (settabile premendo il tasto
Button To Continue) oppure tramite la lettura di un codice esterno (settabile premendo il tasto Input To
Continue).

Button To Continue: questa tipologia prevede che venga premuto un tasto per permettere al robot di ripartire
nella lavorazione.

Input To Continue: questa tipologia prevede che il robot aspetti un determinate segnale esterno che riabiliti la

lavorazione. Il segnale puo essere settato in O (stato elettrico basso) oppure 1 (stato elettrico alto).

Pause Pt
Button To Continue B

[R]Input To Continue
[FMin:
Ein: [1][2]3]4]5]6]7]8]

& Tnput
[(FMin:
Ein: [Z]21E]4]E6] 78
E

ogic: §

[e]Save [=] Back [e]Save [e] Back

3.4.3.5.5 Inserimento di un punto di pulizia
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante @ e possibile inserire un nuovo punti di pulizia (Clean):

dopo averlo premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio del punto, dove vanno inserite le

coordinate e i paramentri.
3.4.35.6 Inserimento di una subroutine

Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante [7| & possibile inserire una subroutine: dopo averlo

premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio.
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[F1]subroutin: <nofile>
[2|Base Point: default
[]Condition: < no >
[#]min:[1]2]3] 4]

Ein:[1][2] 3] 4] 5] 6] 7] 8]
Logic: @ [en]Save [=| Back

La subroutine prevede che siano presenti almeno 2 programmi nella Teaching. Non & possibile, altrimenti,

selezionare lo stesso programma in cui si vuole inserire la subroutine.

3.4.3.5.7 Inserimento di un punto di output
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante |8 ¢ possibile inserire 1’abilitazione di un determinato
punto output: dopo averlo premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio.

M)

)

®)

Mout :  [1}233¥4;

Delay: 00g00ms
Out valve: ---

[ewr]Save [esc|Back

Il settaggio del punto output pué cambiare lo stato dell’uscita. ESSO pud essere impostato in 3 stati,
ovvero aperto (colore inverso), chiuso (contorno pieno) e costante (contorno tratteggiato).
Colore inverso sulla cifra: significa che la porta output ¢ attiva.
Contorno pieno intorno alla cifra: significa che la porta output & spenta.
Contorno tratteggiato intorno alla cifra: significa che la porta output mantiene lo stato
precedente.
Quando il tempo di ritardo ¢ maggiore di 0, esegue 1’operazione di abilitazione del punto di uscita dopo
il tempo stabilito e poi chiude 1’operazione. Se il tempo di ritardo ¢ uguale a 0, I’uscita viene cambiata
direttamente e poi passa al punto successivo.
Out valve: viene utilizzato per impostate rapidamente la porta output. Converte il numero decimale nel
sistema binario e setta la porta.
Per esempio:se settiamo il valore “Out valve” in 1 (01), la porta output sara la 1.
Se settiamo il valore “Out valve” in 2 (10), la porta output sara la 2.
Se settiamo il valore “Out valve” in 6 (110), le porte output saranno la 2 e la 3.

Se settiamo il valore “Out valve” in 255 (11111111), tutte le porte output saranno

selezionate.
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3.4.3.5.8 Inserimento di un arco
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante @ & possibile inserire un arco di saldatura: dopo averlo

premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio. Per poter formare questa figura geometrica, &

necessario settare 3 punti, quali un punto iniziale, un punto intermedio e un punto finale.

3.4.3.5.9 Inserimento di un cerchio
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante & possibile inserire un cerchio di saldatura: dopo

averlo premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio. Per poter formare questa figura geometrica, &

necessario settare 3 punti, quali un punto iniziale, un punto intermedio e un punto finale.

3.4.3.5.10 Inserimento dei parametri di un punto
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante @ e possibile inserire i parametri di un punto: dopo averlo
premuto, automaticamente si apre la schermata di settaggio dei parametri.

X Speed: B0Omm/s

Y Speed: 200mm/s
Z Speed: 100mm/s

[evr] Save [ec] Back

3.4.3.5.11 Inserimento di una polilinea
Nella schermata “Point Selecting”, premendo il pulsante [F1] & possibile inserire una polilinea, ovvera una linea di

saldatura composta da pit figure geometriche: dopo averlo premuto, automaticamente si apre la schermata di
settaggio.

E’ possible inserire, premendo il pulsante @ un punto intemedio linea oppure un punto intermedio arco.

Si possono inserire da un minimo di due punti fino a quanti punti sono necessary e¢ 1’ultimo punto inserito,

auotmaticamente, diventera il punto finale.

3.4.3.5.12 Editare i paramentri dei punti

1. Selezionare il punto nella schermata “Teaching Points List” e premere il pulsante per editare le
impostazioni del punto.

2. Nella schermata “Point Edit”, settare le coordinate o i parametri del punto selezionato. Per salvare le
impostazioni premere il pulsante oppure, se non si vuole salvare, premere il pulsante ('si ritornera
automaticamente alla schermata “Teaching Points List”.

3. Premere il pulsante |F4] per modificare i parametri del punto corrispondente.
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Schermata settaggio parametri

Schermata settaggio parametri

Schermata settaggio parametri

Punto iniziale e punto intermedio Punto finale
[1]Nozzle [1]Nozzle [1]Nozzle

[2] Teach Params
[3] Sloping Line Params
Lift Height
[5]Graph Param
[=c]Back

[2] Teach Params
[3] Sloping Line Params

Lift Height
[=c]Back

[2]Teach Params
[3]sloping Line Params
Lift Height
[5] Axis Status

=] Back

*

Nel punto intermdio si possono sette
solofil Nozzzlee i5 Graph Param

4. Schermata settaggio parametri punto di Mark

Schermata settaggio parametri
Mark-point (non abilitato )

Enable:

Schermata settaggio parametri
Mark-point (abilitato )

[F]Enable: &

[F2] Function: <ldentify>
[F3]Coordinate: <Relative>
[F4]Name:

[#]1D: ---

Lift Height: 005.0mm

Schermata settaggio parametri Mark-point

(abilitato [V])

[FL]Enable:
Function: IXEITIEAEIE

[F3]Coordinate: <Relative>
[F4]Status: <End>

[#]Using Mark: ---
Lift Height: 005.0mm

5.

Settaggio parametri pundo di Mark:

(1) Mark point: & necessario che sia abilitato con la spunta v, altrimenti non & possibile settare i parametri.

(2) Identify: Mark point & una coordinata di indentificazione. Se il robot & equipaggiato di un sensore visivo,

vengono raccolte e salvate le informazioni del Mark point, quali forma e coordinate. Tale punto

non avra alcun effetto sulla lavorazione.

(3) Calibration: Utilizzando il Mark point durante la lavorazione, vengono comparate le reali coordinate del
punto di lavoro dallo Start del robot alla fine lavorazione. In tal modo, puo realizzare
automaticamente la calibrazione.

(4) Absolute: La coordinata del Mark point e corrispondente con il punto zero e non cambia con la

calibrazione.

(5) Relative: La coordinata del Mark point € corrispondente con il punto si start e pud cambiare con la

calibrazione.

(6) Con la funzione “Identify”, la schermata visualizzera un nuovo parametro, chiamato “Name, ID”. 1l nome
viene utilizzato per la ricerca del punto da parte dell’operatore, mentre 1’ID serve per il richiamo del
punto da parte del sistema.

(7) Con la funzione di “Calibration”, la schermata visualizzera un nuovo parametro, chiamato “Status, Using
Mark”.

“Using Mark: --- & I’ID del punto di Mark, che veine utilizzato durante la calibrazione. Il sistema legge la
forma e le coordinate del punto di Mark tramite I’ID.
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6. Altre impostazioni dei punti
(1) Nozzle status: Settare la tipologia di punta che si utilizza, scegliendo su 4 tipologie differenti. Il settaggio

puo essere aperto (colore inverso), chiuso (contorno pieno) oppure costante (contorno tratteggiato).

Per esempio:

Colore inverso | Contorno pieno | Contorno tratteggiato

(1]

Status: [ 2

[en]save [=|Back

(2) Feed parameters:

Params B
E Not

[FgDefault:

[F3 Custom

Edit[e7] Save <] Back

Pulsante : Trascinamento disattivato.
Pulsante : Sono presenti cinque tipologie di parametri di default e possono essere modificati premendo il

pulsante @
Pulsante : E’ possibile personalizzare i parametri di alimentazione defintiti dall’utente premendo il

pulsante

Per esenpio:
PremerdFZ A premere un numero tr@ e@/] premereﬁ/] personalizzare le impostaziani

(3) Sloping Line Parameters

EEYEN - - sloping Line

B Not
[FgDefault:[1] 2] 3] 4] 5]
[F3 Custom

Edit[ew] Save [=<|Back
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Pulsante : Slooping disattivato.

Pulsante : Sono presenti cinque tipologie di parametri di default e possono essere modificati premendo il
pulsante

Pulsante : E’ possibile personalizzare i parametri di alimentazione defintiti dall’utente premendo il

pulsante @

SIGIIGERGEN - - Default 1

Speed: l00.0mm/s
Height: 000.0mm
Elevation: 000°
Revolve: 000°

[ # | Teach [s+]Shift [ev]|Save

Sloping Line: movimentazione sul punto specific con una traccia inclinata.

Sloping Line Parameters: parametri della movimentazione sul punto con una traccia inclinata.
Sloping Speed: velocita con cui la punta si muove in modo obliquo sul punto di lavoro.
Sloping Height: altezza iniziale da cui la punta viene mossa in modo obliquo.

Sloping Elevation: angolazione tra la traccia di movimento oblique e la superficie di lavoro.

Sloping Revolve: angolazione in cui la punta deve assumere durante la movimentazione obliqua.

(4) Lift Height
L’asse Z si sposta verso il basso prima di saldare e poi si sposta verso ’alto a lavorazione completata. La

distanza dell’asse Z tra queste due posizioni si chiama “Lift Height”.

Lift Height: 00F.0mm

[e7] Save [ex|Back

(5) Axis Status

Nella schermata “Axis Status Setting”, & possibile settare in modo dinamico o static lo stato degli assi X/Y/Z/R.

Il settaggio Dinamico prevede che le coordinate del punto vengano cambiate con le operazioni di “Home

Adjusting”, “Offset”, etc.

Il settaggio Statico prevede che le coordinate del punto non vengano cambaite con le operazioeni di “Home
Afjusting”, “Offset”, etc.
Per poter cambiare I’impostazione sugli assi X/Y/Z/R corrispondenti, premere i pulsanti [F1|/ F2| / |F3| / [F4 come

spiegato sullo schermo della Teaching.
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AXxis Status

[F1] X-Axis Static

[F2] Y-Axis Dynamic
[F] Z-Axis Dynamic
[F4] R-Axis Dynamic

Save [e<|Back

3.4.3.5.13 Settaggio simulazione [F4] Simu
1. Nella schermata “Point Edit”, premere il pulsante [F4| per abilitare o disabilitare la simulazione.
2. Simu x: quando si passa, il robot si sposta solamente fino alle coordinate del punto.

Simu V: quando si passa, il robot si spodta fino alle coordinate del punto e simula la lavorazione.

3.4.3.5.14 Step
1. Lo “step” permette di simulare il punto selezionato senza dover effettuare il download del programma.
2. Nella schermata “Point Edit”, selezionare il punto su cui eseguire la simulazione e poi premere il pulsante

ENT]. La punta si muovera fino al punto corrispondente.

3.4.3.5.15 Cancellazione del punto selezionato
1. Se c’¢ la necessita di cancellare un punto del programma, bisogna slezionarlo nella schermata “Points List” e
premere il pulsante Prima di cancellarlo definitivamente, il sistema chiede una conferma. Attenzione

che una volta cancellato, il punto non € piu recuperabile.

Delete the
selected point?

[e7]Confirm [esc| Back
2. Di solito, questa procedura si utilizza per cancellare un singolo punto. Me per i punti linea, se si cancella il
punto iniziale o il punto finale, verra cancellata I’intera linea. Se viene cancellata solamente il punto

intermedio, la linea non verra cancellata.

3.4.3.6 Data Check

Il “Data Check” ¢ utilizzato per controllare il percorso di tutti | punti nel programma selezionato, anche nel campo
parametri.

Nella schermata “Teaching File main”, premendo il pulsante ¢ possibile controllare il settaggio del punto
inserito nel file. Tramite il “Data Check™, si possono proteggere gli assi da una collision a causa di qualche

impostazione fuori dal range.
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3.4.3.7 Settaggio parametri

1. Ogni programma ha una serie di parametri, tra cui velocita, teach, distanza, etc. La modifica si questi
parametri interessa 1’effetto della saldatura.

2. Nella schermata “Teaching File Manage”, premere il pulsante “ File Params” per entrare nel menu di
impostazione dei parametri.

File Params

[1]Speed Params
[2]Teach Params

Distance Params

After Work
[=| Back

3.4.3.7.1 Impostazione della velocita
Nella schermata di impostazione della velocita, & possibile impostare la velocitd degli assi X / Y / Z | R,

I’accelerazione e la velocita iniziale.

-- Graph/Move 1/3 -- Acc Speed 2/ 3 -- Init Speed 3/3
Graph: [100.0mm/s Graph: @200mm/ss Graph:@0.0mm/s
X- Axis: 200.0mm/s X- Axis: 1500mm/ss X- Axis:20.0mm/s
Y- Axis: 010.0mm/s :> Y- Axis: 1500mm/ss :> Y- Axis:20.0mm/s
Z- Axis: 010.0mm/s Z- Axis: 1200mm/ss Z- Axis:20.0mm/s
R- Axis: 100.0° /s R- Axis: 2000° /ss R- Axis:20.0° /s
Corner: 0600mm/ss
[s¥]Shift [e]Save [e|Back [<|Shift [ew]Save [e<|Back [s¢]Shift [ew]Save [e<|Back
Parametro Descrizione
Graph speed: Velocita della pista grafica. Non puo essere troppo alto.
Axis speed of X/Y/ZIR: Velocita di ogni singolo asse. Non pud essere troppo alto.
Accelerated speed (Acc Speed): Accelerazione del movimento tra la velocita iniziale e la massima.

Velocita di accelerazione della pista di saldatura. Non puo essere

Graph accelerated speed:
troppo alto.

\elocita di accelerazione di ogni singolo asse. Non puo essere

Accelerated speed of X/Y/Z/R:
troppo alto.

Accelerazione massima ed efficace durante la rotazione.
Un’accelerazione troppo alta causa una rotazione piu veloce e uno
Corner accelerated speed: shock meccanico grave all’asse. Mantenere un’accelerazione bassa
portera quindi ad una rotazione piu agevole, ma piu lenta.ll valore
consigliato € circa 600 mm/s.
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3. Funzionalita della Teaching Pendant

Initial Speed (Init Speed):

Velocita iniziale del movimento. Piu grande é il valore, ci sono
maggiori possibilita di creare shock meccanici agli assi.

Pulsanti

Descrizione

Shift

Spostamento tra le pagine dei parametri, quail “Graph/Move”, “Acc
Speed”, e “Init Speed”.

Save

Salvataggio delle impostazioni.

Back

Ritorno alla schermata precedente senza salvare le impostazioni
modificate.

3.4.3.7.2 Impostazione parametri di trascinamento

-- Default 1
1ST Height :000.0mm
1ST Feed :00000ms
1ST Delay :00000ms
2ND Feed :00000ms
2ND Delay :00000ms

Page =¥ Shift [ew] Save

- - Default 1 2/ 2

3RD Feed :00[g00ms
3RD Delay :00000ms

4TH Height :000.0mm
4TH Feed :00000ms
4TH Delay :00000ms

Page [s*] Shift [en] Save

1. Nella schermata “Feeding Parameters Setting”, & possibile impostare il tempo di trascinamento, il tempo di

ritardo, la lunghezza del traschinamento, etc. Premendo il pulsante si pud navigare tra le pagine di

impostazione seguenti.

Parametri Descrizione

1ST Height Altezza del primo stagno sulla punta di saldatura
1ST Feed Lunghezza del filo di stagno della prima stagnatura
1ST Delay Tempo di riscaldo della prima stagnatura

2ND Feed Lunghezza del filo di stagno della seconda stagnatura
2ND Delay Tempo di riscaldo della seconda stagnatura

3RD Feed Lunghezza del filo di stagno della terza stagnatura
3RD Delay Tempo di riscaldo della terza stagnatura
4TH Height Sollevame.nto dell’altezza della quarta stagnatura per evitare un

punto tagliente

4TH Feed Lunghezza del filo di stagno della quarta stagnatura
4TH Delay Tempo di riscaldo della quarta stagnatura
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3. Funzionalita della Teaching Pendant

2. Quando si inseiresce una linea, i parametri “1%t height, 1% feed, 1% delay, 2™ feed, 2" delay, 3" feed, 3
delay” riguardano i paramentri del punto inziale, mentre “4™ height, 4" feed e 4™ delay” riguardano i
parametri del punto finale.

3. Sono presenti cinque tipologie di parametri pre-caricati e possono essere cambiati premendo il pulsante .

Viene richiesta una conferma prima di effettuare il cambio.

Switch the
feeding parameters?

[=7]Confirm [esc| Back

Pulsante Descrizione

Page Permette di scorrere tra le pagine ove risiedono gli altri parametri.

Shift | Permette di cambaire i paramentri di default. Ci sono cinque tipologie di parametri.

Save | Permette il salvataggio dei parametri.

Back | Non effettua il salvataggio delle modifiche e ritorna alla schermata precedente.

3.4.3.7.3 Parametri di distanza

Prog Height: 00.0mm
Stop Height: 000.0mm
Off Distance: 000.0mm
Lift Height: 005.0mm

[en]save [ex|Back

1) Program Height: Altezza di sollevamento durante il programma. Di solito viene settato a 0.
Per esempio: premere il pulsante F2 dopo aver selezionato il punto ed editarlo. 11 “Program Height”
¢ laltezza durante in passaggio tra un punto e I’altro. Il range d’impostazione &
proporzionale al range dell’asse Z, ovvero se il range di Z ¢ da 0 a 50mm o da 0 a

100mm,va settato da 0 a 49mm o da 0 a 99mm.

2) Stop Height: Terminata la lavorazione, la punta si alzera fino ad un’altezza di sicurezza. Il range
d’impostazione ¢ proporzionale al range dell’asse Z, ovvero se il range di Z ¢ da 0 a 50mm

0 da 0 a 100mm,va settato da 0 a 49mm o da 0 a 99mm.
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3. Funzionalita della Teaching Pendant

3) Off Distance: Durante la saldatura, viene disabilitato il trascinamento prima di raggiungere il punto finale
e vine completata la saldatura con lo stagno rimanente sulla punta. La distanza tra il

punto finale e il punto in cui viene disabilitato il trascinamento ¢ “Off Distance”.

4) Lift Height: Altezza del sollevamento della punta dopo aver termianto la saldatura.Non va settata troppo
alta o troppo bassa in quanto, se troppo alta porterebbe ad una minor efficienza di lavoro,
mentre se troppo bassa potrebbe causare collisioni con il pezzo in lavorazione. Il range
d’impostazione ¢ proporzionale al range dell’asse Z, ovvero se il range di Z € da 0 a 50mm

0 da 0 a 100mm,va settato da 0 a 49mm o da 0 a 99mm.

343.74Set t aggAfter Wbl | 6

Viene impostata 1’azione da compiere quando ¢ finite il processo, come da esempio il ritorno alla posizione di
start, lo stop al punto finale, il ritorno all’origine oppure il ritorno ad un punto specifico. Nella schermata
“Teaching File Parameter Manage”, di pud entrare nella schermata di settaggio di questa funzione premendo il
pulsante .

E’ possibile settare un parametro (ad esempio il parametro “4 specify point”) e settare le coordinate specifiche del

punto scelto per la fine lavorazione: cosi facendo, la punta ritornera nel punto inserito.

After Work

Start Point

[2]End Point
[3] Origin
Specify Point
Next File
[ev]Save [ex]Back

3.4.3.8 Download Programma@

1. Nella schermata “Teaching File Manage”, premendo il pulsante @ e possibile scaricare il programam nella
memoria del robot. A download completato, si ritornera alla schermata “Teaching File Manage”.

2. Dopo il completamento del downloas, nella schermata “Source File List”, & possibile verificare i programmi
presenti nel robot.

3.4.4 Copia di un programma

1. Nella schermata “Teaching Program List”, selezionare il file da copiare e premere il pulsante . Quando si

copia un file, € necessario ch eil nuovo file abbia un nome differente al file precedente.
File Name: §

Yes [ec|Back

2. Se il nome del file € ripetitivo, verra visualizzato un messaggio per inserire nuovamente il nome.
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3. Funzionalita della Teaching Pendant

3.4.5 Modifica del nome del file

1. Nella schermata “Teaching Program List”, selezionare il file da rinominare e premere il pulsante .
2. Quando si inserisce il nome del file, premere lo stesso tasto per inserire il numero o la lettera. Premere poi il
pulsante per spostarsi alla posiszione successiva.

3. Amodifica completata, premere il pulsante “lENT]” per salvare il nuovo nome.

3.4.6 Eliminazione del file

Nella schermata “Teaching Program List”, selezionare il file da eliminare e premere il pulsante . Prima di
eliminare, verra chiesta una conferma e premere ancora il pulsante per completare 1’eliminazione.

Attenzione: una volta eliminato, non & piu possibile recuperare il file.

Confirm Delete:
001°?

=] Yes [exc|Back

3.5 Supporto USB esterno

1. 1l sistema ¢ in grado di rilevare un programma all’interno di un support USB e scaricare o caricare il
programma nella Teaching Pendant o nel supporto. Con I’utilizzo del “USB Disk Edit”, & possibile prendere

un programma di saldatura da varie Teaching Pendant esterne.

/\Attenzione

., Durante il d o wilrslippoat tSBodeve ecepshriaraedte essere connesso alla Teaching
Pendant,altrimenti tale processo non avra successo

., Non spegenre | 6dalimentazione durante il downl oa

Teaching Pendant da eventuali danni

2. Nella schermata principale, premere il pulsante 3 per entrare nella schermata “USB Disk” e collegare il

support: automaticamente, il sistema riconosce il support e visualizzera il menu seguente.

1990 MB
Teachbox- >UDisk Teachbox- >UDisk
UDisk- >Teachbox UDisk- >Teachbox
Setting Config Setting Config
Firmware Update Firmware Update
Linker Update Linker Update
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3. Funzionalita della Teaching Pendant

3. Upload del programma sul supporto USB

Premendo il pulsante “ Teachbox -> UDisk” & possibile caricare un programma nel supporto USB. Dopo aver
selezionato questa funzione, premere i pulsanti 0 per selezionare il programma e poi premere il pulsante
per caricarlo nel supporto USB.

1990 MB
CH002 001
CH003 002
CHo04 003
| Yes
[esc|Back

4. Download del programma dal supporto USB

Premendo il pulsanste “ UDisk -> Teachbox” & possibile scaricare un programma dal supporto USB. Dopo aver
selezionato questa funzione, premere i pulsanti 0 per selezionare il programma e poi premere il pulsnate
per scaricarlo nella Teaching Pendant. Se il file ha un nome gia presente nella Teaching, & necessario

cambiarlo per poter effettuare il download con successo.

3.7 Informazioni di sistema

1. Nella schermata principale, premere il pulsante |5 per entrare nella schermata delle informazioni di sistema.

2. In questa schermata, & possibile verificare tutte le informazioni di sistema, come il nome del sistema, la
versione della Teaching Pendant, la versione del Firmware, i range degli assi X/Y/Z/R, etc. premendo il
pulsante (+/- per scorrere nelle pagine.

3. Le informazioni potrebbero subire qualche modifica a causa delle differenti versioni.

System Info SYSICIuMN] - - Range
Device: 4Axis-SD .
Teach Ver: D20121018 X- Axis: 300.0mm
Firmware: 10.00.00.45 Premere {7 Y- Axis:300.0mm
Z- Axis: 100.0mm
R- Axis: 300°
[#]Sys Set[+-]Page [=|Back [ #] Sys Info[+-] Page [=<|Back

Note: Il range degli assi e la velocita massima sono decisi in base alle performance meccatichkare
settabile nei parametri non pud essere superior al valore del sistema
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4. Risoluzione del problemi

1. Sullo schermo viene visualizzato “please reset”

DIl pulsante dell 6emergenza  stato premut

Controllare 1’emergency stop.

2) Il cavo di comunicazione non connette.

Controllare il cavo di comunicazione.

3) Il bottone della Teaching Pendant € malfunzionante.

Controllare il bottone e/o conttare il costruttore.

2. Sullo schermo viene visualizzato una scritta insolita dopo I'accensione

1)La versione dell 6hardware non =~ adatta.

Controllare la versione della Teaching Pendant.

2) Connessione della Teaching Pendant
Se la Teaching Pendant non comunica correttamente lo schermo LCD risulta buio.

B

Si prega di spegnere I’alimentazione e collegare nuovamente la Teaching Pendant. Si suggerisce di
non scollegare o collegare la Teaching Pendant prima dello spegnimento.



