Soldaduraen zig-zag a partir de un nuevo
origen de coordenadas.

Objetivo:
Que el alumno sea capaza de ldentificar y definir un nuevo sistema de coordenadas de

un usuario; aplicando ala soldadura automatizada los conceptos de corddn raiz rectilineoy
de relleno con zig-zag; y parametrizando la curva de trayectoria del zig-zag.

Enunciado:

Realizar las siguientes tareas:

1°. Crear en el médulo USER el dato tipo Wobj Ml MESA.

2°. Definir las coordenadas del usuario MI_MESA.

3°. Utilizar una probeta tipo llanta y programar una rutina en la que el robot suelda un
corddn rectilineo ancho mediante zig-zag parametrizando el dato Wavedata wv2 y los
otros dos datos sm2 ywd2:

o sm2:
PERS seamdata sm1:=[ 1,0.5,24,3,0,0,0,0,0,0,0,0,1.5,0.15,8,1,14,3.5];
o wd2:
PERS welddata wd2:=[4,15,7,0,0,0,0];
Velocidad soldadura: 10 mm/s, Tension: 28 V, Velocidad de hilo: 10 m/min
o WV2:
PERS weavedata wv2:=[1,2,3,3,1,1,1,1,0,0,0,0,0,0,0];
Solucion:

Configurar la ventana de movimientos como en la siguiente figura.
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Todoslos movimientos habréan de realizarse segln las coordenadas Basey la
Herramienta cargada serélaque estamontadaenelbrazo, PISTOLAL, definida
previamente. Para cargarla, basta con seleccionar la herramienta con laflecha abajoy
pulsar Enter.

En el listado que aparece, seleccionar el nombre de la herramienta deseaday pulsar



Enter.

Asegurarse e ge esamosen laventanade programaciéon delmédulo USER. De no ser
asi, cambiarse aél.

Crear el dato de tipo Wobjda, teniendo en cuenta que donde pone Tool..., se aplicard
Wobj....
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PulsarlatecladefunciénEspec..yelegir“1 Definir Coord..”. Aparece lasiguiente
ventana.
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En ella apreciamos que el usuario que queremos definir es MI_MESA y la herramienta
cargada es PISTOLAL.

Como podemos definir tanto las coordenadas de una nielamesa como las de un objeto
sobrelamesa, pero no tenemos intencién de declarar las coordenadas de un objeto
sobrelamesade soldadura, eliminaremos elmétodo de objeto.
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Pulsar la tecla “saltar linea doble”. El dato “Usuario X1 - “esta seleccionado para su
definicion.

Seleccionamos “sin cambio” y pulsamos la tecla de funcion OK. A continuacion, pulsar
la tecla “saltar linea doble”. El dato “Usuario X1 - “esta seleccionado para su definicion.

Definir los tres puntos de la mesa siguiendo el método utilizado en la Practica 04, para
definir los puntos de la herramienta PISTOLA1L, (acercarse manualmente con el robot



al punto y ModPos). Es importante que, en la ventana de movimientos, las
coordenadas sean las de Wobj0, ya que estamos definiendo el usuario que nos
interesa.

Los puntos por orden serian: Usuario X1, Usuario X2 y Usuario Y1
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Una vez definidos los tres puntos, pulsar la tecla OK y obtendremos la ventana de los
resultados de célculos, los valores pueden variar. Pulsar la tecla OK y el dato queda
parametrizado en la lista de losWobj.

A continuacion, duplicar la rutina donde se efectu6 un cordoén rectilineo, modificar
en las instrucciones tan solamente los parametros sm, wd y wv existentes por los creados
previamente sm2, wd2 y wv2. Ejecutar la rutina en modo Test.

No olvidar de bloquear la soldadura (SolArc : 4 Bloquear ...).

En caso de usar el paso a paso, con Adelante, no se hara el Zig-Zag y la velocidad sera
mayor que la programada. Simplemente muestra la trayectoria.

Si se utiliza el modo ciclo, con Arranca, si se hard el zig-zag y se podra apreciar ancho,
velocidad real, etc.

Una vez comprobado todo, desbloquear la soldadura y realizar el cordon.



