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1. Teach Pendant és az érintoképernyo részei

vészgomb

programozhatdé gombok

joystick

transzlacids/orientacios
mozgas valtas

tengely valaszté
(1-3; 4-6)

inkrementalas

start/stop/léptetd gombok

1. 4bra Teach Pendant részei
A készUlék hatuljan kap helyet a haromallasu engedélyez6 kapcsolo (tilt-engedélyez-tilt), valamint az
Ujraindité Reset gomb.

A programozhatd gombok beallitasat az ABB meni - Control Panel - ProgKeys mentiben

végezhetjik el.
— Manual Motors On
= V @é BALAZSPC Stopped (Speed 100%0)
Control Panel - ProgKeys

Key 1 Key 2 Key 3

None @ None @ None @
Type:
None n
Input
Qutput
System

0K

2. &bra Programozhat6 gombok beéllitasanak lehetésége



ABB menii taszk ilizenetek tevékenység naplo kilépés

I 5 v @/ﬁanual / Guard Stop

= BALAZSPC Stopped (Speed 100%)

W] | n——
productivity
"l.l' for a better workd™

"4 \;\":
L/

Hold To'Run

feladat megjelenitd gyorsbeallitasok

3. &bra Erint6képerny6 részei
A gyorsbeallitasok menUponttal a kdvetkezé menlpontok hivhatdk elé:
- mechanikai egység kivalasztasa,
- inkrementélés,
- futtatési mdd kivalasztasa,
- |éptetési mdd valasztasa,

- sebesség beallitas.

— | : | Manual Motors On
=V = | BALAZSPC Stopped (Speed 100%s)
Speed

“ l. I. Power and v
productivity
"I'I. for a better workd™

100 %

-5% + 5%

GREG

Yo 25 % 50 % 100 %

4, abra Gyorsbeallitasok, itt sebesség beallitasa



2. Koordinata rendszerek meghatarozasa

a) Szerszam koordinatak meghatarozasa
Elérése: ABB ment - Jogging - Tool - tool1 - Edit - Define

— | : ! Manual Guard Stop
— V [ | BALAZSPC Stopped (Speed 3%) x

% Program Data -> tooldata -> Define

Tool Frame Definition
Tool: tooll

Select a method, modify the positions and tap OK.

Method: |TCP (default orient.) ﬂ No. of points: |3 w T X
: = Py

1to 3 of3 P C 5 I_'

Point Status
Point 2 = G — 1 ;
Point 3 _ Hold To'Run
e Modify :
Positions Position oK Cancel
G B
a B

5. dbra Szerszamkoordinata meghatarozasa
A felszerelt szerszam orientacios mozgasaval lehet definialni, mégpedig ugy, hogy egy adott pontot
tobb iranybdl megkozelitink. Legalabb haromszor és legfeljebb kilencszer tudjuk a kivant pontot

felvenni, melybél a robot rendszere kiszamolja a pont térbeli elhelyezkedését.

b) Felhasznaléi koordinatak meghatarozasa
Elérése: ABB menu - Jogging - Work object - wobj1 - Edit - Define

o @\—) Manual Guard Stop
— V ] BALAZSPC Stopped (Speed 3%) x

b Program Data -> wobjdata -> Define

Work Object Frame Definition

Work object: wobijl Active tool: tool0

Select a method for each frame, modify the positions and tap OK.

User method | 3 points - Object method INQ Change W

Point | Status Lto3of3

User Point X 1

User Point X 2

User Point ¥ 1

v Modify .
Positions Position 0K Cancel

[ e

“w %

6. abra Felhasznaldi koordinata meghatarozasa



Ahhoz hogy felhasznaléi koordinatékat tudjunk felvenni, szliikség van egy szerszam koordinatara is (

a) pont ). A "User method"-dal vehetjik fel példaul az asztallap sikjat, még az "Object method"-dal a

rajta lévé targy, munkafelllet sikjat.

3. Programszerkesztés

Elérése: ABB menu - Program Editor

— v E]\D Manual Guard Stop x
— [ | BALAZSPC Stopped (Speed 100%)

5 <No named program> in T_ROB1/MainModule/main

Tasks and Programs V‘ Modules V‘ Routines V‘
23 PROC main () ':Il}'ﬁ ﬁ
24 1Add your code here
25 ENDPROC o Wi,
2¢ | ENDMODULE o Ty
~{h -
(]
-
Held To'Run
—l
Add - L ' 4. Modify Hide
Instruction Edit ehog Position Dedlarations

Production ROB_1
=3 wi 17 o
_ A B

7. abra A programszerkeszt6 (féprogram)

A programszerkeszt6 ablak megnyitasakor a féprogramba ugrik a kurzorunk, ahonnan tovabbi
"Routin"-okat, "Module"-okat és parancsokat adhatunk meg.

a) Add Instruction fobb utasitasai

— @\—) Manual Motors On
—
— V ] BALAZSPC Stopped (Speed 100%)

D.El <No named program> in T_ROB1/TESZT/TESZT_ROUTINE

Tasks and Programs V‘ Modules V‘ Routines
s PROC TESZT ROUTINEY) 1
& s
5 ENDPROC
MoveC ProcCall
&
7 |ENDMODULE — i
WaitTime WaitDI

1F Compact TF

= Incr

<-- Previous

Add b . e . 4. Modify
Instruction Al behog Position

8. abra Alsé mentisor részei, itt Add Instruction



Mozgasutasitasok
MOVEJ pont_helyzete, sebesség, zona, szerszdm;
Egy megadott pontbdl a "pont_helyzete" pontba nem feltétlendl lineérisan mozgatja a robotkart.
Példa: MOVEJ start, vmax, fine, tooll,

MOVEL pont_helyzete, sebesség, zona, szerszdm;
Egy megadott pontbdl a "pont_helyzete" pontba lineéris uton mozgatja a robotot.
Példa: MOVEL kezdopont, v100, z30, tool2;

MOVEC pontl, pont2, sebesség, zona, szerszdm;
A fenti utasitassal egy harom pont koré irhatd felkor mozgasa valosithatd meg. A kezd6 "start" pont
mindig a MOVEC-t kozvetlenil megel6z6 parancsnak a pontja.
Példa: MOVEJ start, v500, fine, tooll,
MOVEC pontl, pont2, v500, z20, tooll,

start

pontl

pont2

9. 8bra MOVEC pontjainak felvételének szemléltetése

Erték ado utasitasok
SET jel;
A kimenet jel értékét 1-re / igazra allitja.
Péla: SET do 10,

RESET jel;
A kimeneti jel értékét 0-ra / hamisra allitja.
Példa: RESET do10;



Elagazasi folyamatok
IF feltétel THEN parancs
A legegyszer(bb feltételt vizsgalo parancs az if...then szerkezet. A vizsgalt feltétel bekdvetkezésekor
a megadott parancsnak megfelelé programfuttatas lep érvénybe.
Példa: IF 12 < regl THEN

SET dol0;

ELSE

RSET dol10;

ENDIF

TEST feltétel CASE parancs
Valtozok értékének vizsgalatara hasznaljuk. A "CASE"-es agakban adhatjuk meg, hogy mikor mi
kévetkezzen be, a "DEFAULT" rész a "CASE"-n fellili lehetdséget szolgaltatja.
Példa: TEST reg3

CASE 2,3,5,7:

routine2;

CASE 1,4,6,8,9:

routine3;

DEFAULT:

TPWrite "Helytelen adat';

Stop;

ENDTEST

FOR vdltozo6 FROM -tél TO -ig DO
parancs,
ENDFOR
Egy vagy tobb utasitas megismétlésére hasznaljuk a "FOR" ciklust.
Példa: FOR;jFROM 7/ TO 5DO
routine4;

ENDFOR



Egyéb parancsok
WAITTIME madsodperc;
Késleltetd parancs, a késleltetés masodpercben értendod.
Példa: WAITTIME 0,5;

WAITDI bemend érték, 0/1,;
Digitalis bemeneti értékre valo varakozasra és az ezt kovet( értékadasra (Set - 1, Reset - 0) szolgal
a parancs.

Példa: WAITDI di2, I,

WAITDO kimend érték, 0/1,

A WAITDI ellentéte, azaz kimeneti értékre vald varakozast jelent és az azt kdvetd értékadast.
Példa: WAITDO do2, I;

b) Edit fontosabb parancsai

Cut Sor kivagasa

Copy Sor méasolas

Paste Sor beillesztés

Paste Above Sor beillesztése a kijeldlt sor felé
Delete Sor torlés

Undo Elére

Redo Visszalépés

Select Single Eqy sor kijelolése

Select Range Tobb sor kijelolése

Change to MOVEL/J | Utasitas cseréje L-r8l J-re, vagy forditva.
Go to Top Ugras a lap tetejére

Go to Bottom Ugras a lap aljara

c) Debug fébb utasitasai

PP to Main Mutat6 a féprogram elejére
PP to Routine Mutaté a routineba

PP to Cursor Mutato6 a kurzorhoz

Cursor to PP Kurzor a mutatéhoz

Call Routine... Rutin meghivas




Hivatkozasok

vrar

segitség volt szamomra az ABB altal kiadott Technical reference manul kézikonyv.



