curso.SOLDADURA ROBOTIZADA 4.0

Actividad Complementaria a la formacion

Realizada porArsenio Lacalle Martinez

Consistente a el desarrollo de urfaractica:

Programacion con RobotStudio 6.06 del Manipulador d ABB
IRB120 de una Rutina de trayectorias lineales comna
Herramienta de soldadura.

Objetivos:

El principal objetivo que pretendo alcanzar edesldaptar los conocimientos
adquiridos en el presente curso a los Equipos, Matales y Programas de que
dispongo en mi Centro de Trabajo (C.I.F.P. Rio Ebrcen el Ciclo de Grado
Superior Automatizacion y Robotica Industrial).

Enunciado:

1. Manejo del entorno de programacionRigbotStudio 6.06

2. Creacion de una estacion de trabajeon: un ManipuladoiRB120, su
controladora, y un objeto de trabajo.

3. Crear utmodulo de de programa.
4. Incorporar una Herramienta de trabajo.
5. Crear una rutina y programar instrucciones de movimento Lineales

6. Ejecutar la simulacionde lo programado en la rutina.
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Incorporamos una Herramienta a la estacion de la bibliotedslyTool).
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Y la acoplamos al manipulador en la bridapara lo cuaarrastramos My Tool al
IRB120. Actualizamos la posicidha herramienta queda colocada

_amm
)

Ahoralncorporamos una controladoradesdeSistema de RobgtDesde DisefioAl
final del proceso tendremos en la esquina infelesecha unbarra verde.
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Crearemos un Objeto de trabajopara el tetraedro. Cambiamos pésstaia
Trayectorias, abrimos el arbol de T_ROBL1 y con el botén deretdliagaton en Objetos
de trabajacreamos un objeto de trabajoque llamaremog/O_Caja.
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Ahoracrearemos el puntode Target_10de nuestra trayectoria de soldadura. Para lo
cual nos aseguraremos que tenemos seleccionadbjgte de trabajavobj0 y la
herramientaMyTool. Pulsamos en Programar posicion. Un aviso nosglieese

recomienda cambiar el valor de woj0, pero no lehaxs ya que sera nuestro punto de
INICIO o de reposo.

Cambiaremos el nombre de este puntporINICIO pulsandolo con el ratén derecho y
seleccionandeambiar nombre.




Ahoracrearemos los puntos correspondientes a las cuatesquinas de la cara
superior del tetraedro. Para lo cual nos aseguraremos que tenemos sxlados el
objeto de trabajVO_Caja y la herramientdyTool. Pulsamos el iconBosicion
aparece un cuadro ventana en la izquierda. Paecsmhar los puntos con precision
emplearemos la herramientaajastar a objetos(4) (tenemos que picar en algun
campo de la ventana de posicion (5) para que sepioen los puntos.) Cuando
acerquemos el ratén a las esquinas deseadas aparedeolita, en ese momento
pulsaremos el ratdnse irdn incorporando los puntos Cuando tengamos los 4,
picamos ercrear y cerrar.

Tendremodos 4 puntosseleccionados referidos al objeto de trab¥{d Caja y el
puntoINICIO referido a objeto de trabayoobj0
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Ahoracrearemos una trayectoriaque llamaremoPRath_Caja. Pulsamos con el raton
derecho en Trayectorias y Procedimientos y picaanagear trayectoria. Una vez
creada cambiamos su nombre Path_Caja
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Una trayectoria es un conjunto de movimientos gaéizara el robot. Los movimientos
a realizar se definen mediante las instruccioneRaged ylos diferentes argumentos
de estos movimientos los predefiniremo#lovel,V1000, fine,MyTool y WO_Caja
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Ahora arrastraremos los puntos creados a la trayad®ath_Caja en el orden: INICIO,
Target_10, Target 20, Target_30, Target_50 y INICIO




Los puntos creados con la herramigraicion > crear una posicién nuevano tienen
establecida una orientacion de la herramienta Myddecuada. Para ver como esta
esta posicién procederemos a ver la herramientaollydel movimiento MoveL

Target_10.
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En la ventana de la derecha, en rotacion pondi®@sseleccionamos el e}¢y
pulsamos e@plicar.

A




Paracomprobar que el robot llega a poner la herramientan esta posicion
seleccionamos.

todos.
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Ahora picando en cada uno de los movimientos tlayectorigpodemos comprobar
gue el robot es capaz de llegar a todos los puntos
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Es el momento dprobar la trayectoria. EI Robot recorre los puntos
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Podemos ver gqua trayectoria no cierra del todoel contorno de la cara superior del
tetraedro, esto es debido a que nos falta un mewmibmidel punto Target_40 al
Target_10Procederemos a incluirloarrastrado Target_10 por debajo de MovelL

Target_40.
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Todo el trabajo que hemos realizado hasta ahdma kecho en RobotStudio. Si
gueremos que la rutina se cargue en un roboteediemos que realizar su
transferencia al robot real, 0 en su caso a un robot simulado.

Esta accién se realiza mediantsilacronizacion con RAPID
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El Robot (en este caso un simulador) ya disporia deina con la trayectoria creada.
Si queremos ver el resultado de la sincronizacasapmos a la pestafia de
Controlador, abrimos eFlexPendant pasamos al controladorrabdo manual que
comprobaremos viendo que en la esquina inferiarather aparece laarra en

amatrillo.
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Para veta herramienta cargada.
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Seleccione el dato que desee editar.
Ambito: RAPID/T_ROB1 | Camb. ambito
jombre Valor Médulo 122de2|
tool [TRUE,[[0,0,0],(1,0... BASE Global
=
Editar Actualizar

Gl | el Paro protegido
2, | Hevton Detenido (Velocdad 100%)
/4 Datos de programa - Tipos de datos utilizados
Seleccione un tipo de dato de la lista.
Aimbito: RAPID/T_ROBL
clock num
robtarget wobjdata
Mostrar datos
7 ros1L
Hanual Paro protegido
HEDION Detenido (Velocidad 100%)
2 editar
Nombre: MyTool

Toque un campo para editar el valor.

Wombra Tator Tipo de dato

robhold := TRUE bool

tframe: [[31.7926,0,229.639],... pose
26,0,229.639] pos

31.7926
0
229.639

num

T RoB1
Modilel

s

Para ejecutda rutina de movimientos
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