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* Instrucciones originales

Antes de usar el robot, asegurese de leer el "Manual de seguridad del robot FANUC (B-80687EN)" y

comprender el contenido.

« Ninguna parte de este manual puede reproducirse de ninguna

forma.  Todas las especificaciones y disefios estan sujetos a cambios sin previo aviso.

Los productos de este manual estan controlados segun la "Ley de cambio de divisas y comercio exterior" de

Japon. La exportacion desde Japon puede estar sujeta a una licencia de exportacion del gobierno de Japén.

Ademas, la reexportacion a otro pais puede estar sujeta a la licencia del gobierno del pais desde donde se
reexporta el producto. Ademas, el producto también puede estar controlado por las regulaciones de
reexportacion del gobierno de los Estados Unidos.

Si desea exportar o reexportar estos productos, comuniquese con FANUC para obtener asesoramiento.

En este manual hemos intentado en la medida de lo posible describir todos los diversos asuntos.
Sin embargo, no podemos describir todas las cosas que no se deben hacer, o que no se pueden hacer,
porque hay muchas posibilidades.

Por lo tanto, los asuntos que no se describen especificamente como posibles en este manual deben

considerarse como “imposibles”.




Machine Translated by Google

B-83234ES/01 PRECAUCIONES DE SEGURIDAD

PRECAUCIONES DE SEGURIDAD

Para la seguridad del operador y del sistema, siga todas las precauciones de seguridad al operar un robot y sus dispositivos periféricos
instalados en una celda de trabajo.
Ademas, consulte el “MANUAL DE SEGURIDAD DE ROBOTS DE FANUC (B-80687EN)”.

1 PERSONA TRABAJADORA

El personal se puede clasificar de la siguiente manera.

Operador:
« Enciende/apaga el controlador del robot ¢
Inicia el programa del robot desde el panel del operador

Programador u operador de ensefianza:
« Opera el robot « Ensefia al robot
dentro de la valla de seguridad

Ingeniero de mantenimiento:

« Opera el robot « Ensefia

al robot dentro de la cerca de seguridad ¢
Mantenimiento (ajuste, reemplazo)

- Un operador no puede trabajar dentro de la valla de seguridad.
- Un programador, un operador docente y un ingeniero de mantenimiento pueden trabajar dentro de la valla de seguridad. Las actividades de

trabajo dentro de la valla de seguridad incluyen levantar, colocar, ensefiar, ajustar, mantener, etc.
- Para trabajar dentro de la cerca, la persona debe estar capacitada en la operacion adecuada del robot.
Durante la operacion, la programacién y el mantenimiento de su sistema robético, el programador, el operador docente y el ingeniero de

mantenimiento deben tener cuidado adicional de su seguridad mediante el uso de las siguientes precauciones de seguridad.

- Usar ropa o uniformes adecuados durante la operacion del sistema

- Llevar calzado de seguridad
- Usar casco

2 SEGURIDAD DE LAS PERSONAS TRABAJADORAS

La seguridad de las personas que trabajan es la principal consideracion de seguridad. Debido a que es muy peligroso ingresar al espacio
operativo del robot durante la operacion automatica, se deben observar las precauciones de seguridad adecuadas.
A continuacién se enumeran las precauciones generales de seguridad. Se debe hacer una consideracion cuidadosa para garantizar la seguridad

de las personas que trabajan.

(1) Hacer que los trabajadores del sistema de robot asistan a los cursos de formacién impartidos por FANUC.

FANUC ofrece varios cursos de formacion. Comuniquese con nuestra oficina de ventas para obtener méas detalles.

s-1



Machine Translated by Google

PRECAUCIONES DE SEGURIDAD B-83234ES/01

(2) Incluso cuando el robot esta parado, es posible que el robot todavia esté listo para moverse y esté esperando una sefial. En este
estado, se considera que el robot todavia estd en movimiento. Para garantizar la seguridad de los trabajadores, proporcione
al sistema una alarma para indicar de forma visual o auditiva que el robot esta en movimiento.

(3) Instale una cerca de seguridad con una puerta para que ninguna persona que trabaje pueda ingresar al area de trabajo sin pasar
por la puerta. Instale un dispositivo de enclavamiento, un tapén de seguridad, etc. en la compuerta de seguridad para que el
robot se detenga cuando se abra la compuerta de seguridad.

El controlador esta disefiado para recibir esta sefial de enclavamiento del interruptor de la puerta. Cuando se abre la puerta y se
recibe esta sefial, el controlador detiene el robot (consulte "TIPO DE DETENCION DEL ROBOT" en SEGURIDAD para obtener
detalles sobre el tipo de detencion). Para la conexion, consulte la Fig. 2 (a) y la Fig. 2 (b).

(4) Proporcione a los dispositivos periféricos una conexion a tierra adecuada (Clase A, Clase B, Clase C y Clase D).

(5) Intente instalar los dispositivos periféricos fuera del area de trabajo.

(6) Dibuje un contorno en el piso que indique claramente el rango de movimiento del robot, incluidas las herramientas.
cOomo una mano.

(7) Instale un interruptor de alfombra o un interruptor fotoeléctrico en el piso con un enclavamiento a una alarma visual o auditiva
gue detenga el robot cuando una persona que trabaja ingrese al area de trabajo.

(8) Si es necesario, instale un bloqueo de seguridad para que nadie excepto el trabajador a cargo pueda encender el
potencia del robot.

El disyuntor instalado en el controlador esta disefiado para impedir que alguien lo encienda cuando esta bloqueado con un
candado.

(9) Al ajustar cada dispositivo periférico de forma independiente, asegurese de apagar el robot

Codificador de pulsos

RI/RO,XHBK,XROT

RM1
Potencia/freno del motor

X

\

Valla de seguridad

Dispositivo de enclavamiento y enchufe de seguridad que se activan si se abre la
cancela.

Fig. 2 (a) Valla de seguridad y puerta de seguridad
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Doble cadena e
[ ]
Panel del teclado | (Nota) |
— EAS1 | En el caso de R-30iA, los |
: . terminales EAS1, EAS11, EAS2, EAS21 o FENCE1, FENCE2 se proporcionan en
: EAS11 | la caja de operacion o en el bloque de terminales de la placa de circuito impreso. |
1 H
i
e | EAS2 | |
N\‘h | En el caso de R-30iA Mate, los |
EAS21 | terminales EAS1, EAS11, EAS2, EAS21 se proporcionan en la placa de
| parada de emergencia o en el panel de conectores. (en caso de tipo al |
l aire libre) |
| Los terminales FENCE1, FENCEZ2 se proporcionan en el |
| tablero de parada de emergencia. |
Cadena Unica
Panel del teclado |
1 Consulte el manual de mantenimiento del controlador para obtener mas detalles. _|
= VALLAL e
T
—) FENCE2

Fig. 2 (b) Diagrama del circuito del interruptor de limite de la valla de seguridad (para el CONTROLADOR R-J3iB)

2 . 1 SEGURIDAD DEL OPERADOR

El operador es una persona que opera el sistema de robot. En este sentido, un trabajador que opera la consola portatil
también es un operador. Sin embargo, esta seccién no se aplica a los operadores colgantes de aprendizaje.

(1) Si no tiene que operar el robot, apague el controlador del robot o presione el boton
botén de PARADA DE EMERGENCIA, y luego proceda con el trabajo necesario.

(2) Opere el sistema de robot en un lugar fuera de la cerca de seguridad (3)

Instale una cerca de seguridad con una puerta de seguridad para evitar que cualquier trabajador que no sea el operador
ingrese al area de trabajo inesperadamente y para evitar que el trabajador ingrese a un area peligrosa .

(4) Instale un botéon de PARADA DE EMERGENCIA al alcance del operador.

El controlador de robot esta disefiado para conectarse a un boton de PARADA DE EMERGENCIA externo.

Con esta conexion, el controlador detiene el funcionamiento del robot (consulte "TIPO DE PARADA DEL ROBOT" en
SEGURIDAD para obtener detalles sobre el tipo de parada), cuando se presiona el botén de PARADA DE EMERGENCIA|
externo. Consulte el siguiente diagrama para la conexion.

Doble cadena

Botén de parada externo

/ﬁ\ Panel del teclado

= FRONTALL
| i \l

Cadena Unica

Bot6n de parada externo

[
 (Nota)

] EES11 Conecte EES1y EES11, EES2 y EES21 0 EMGIN1 y EMGIN2.
| |
[
; EES2 | En el caso de R-30iA,
| T “_[ i EES1,EES11,EES2,EES21 0 EMGIN1,EMGIN2 estan en la placa del panel.
EES21

| En el caso de R-30iA Mate

: EES1,EES11,EES2,EES21 estan en el tablero de parada de emergencia o en el panel
de conectores (en el caso del tipo de aire abierto).

i EMGIN1, EMGIN2 estan en el tablero de parada de emergencia.

| Consulte el manual de mantenimiento del controlador para obtener mas informacion.

’/ \'\_ Panel del teclado |
7
] _l EMGINL
‘ T EMGIN2

Fig.2.1 Diagrama de conexion del botén de parada de emergencia externo
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2.2 SEGURIDAD DEL PROGRAMADOR

Mientras ensefia al robot, el operador debe ingresar al area de trabajo del robot. El operador debe garantizar especialmente la
seguridad del operador de la consola portatil.

(1) A menos que sea especificamente necesario para ingresar al area de trabajo del robot, realice todas las tareas fuera del area.
(2) Antes de enseniarle al robot, verifique que el robot y sus dispositivos periféricos estén en condiciones normales de funcionamiento.

(3) Si es inevitable ingresar al area de trabajo del robot para ensefiarle al robot, verifique las ubicaciones, los ajustes y otras
condiciones de los dispositivos de seguridad (como el boton de PARADA DE EMERGENCIA, el interruptor DEADMAN en el
control remoto) antes de ingresar al area de trabajo. area.

(4) El programador debe tener mucho cuidado de no permitir que nadie mas entre en el area de trabajo del robot.

Nuestro panel de operador cuenta con un botén de parada de emergencia y un interruptor de llave (interruptor de modo) para seleccionar el modo de
funcionamiento automatico (AUTO) y los modos de ensefianza (T1y T2). Antes de ingresar al interior de la cerca de seguridad con el fin de ensefiar,
configure el interruptor en un modo de ensefianza, retire la llave del interruptor de modo para evitar que otras personas cambien el modo de operacion sin
cuidado, luego abra la puerta de seguridad. Si la compuerta de seguridad se abre con el modo de funcionamiento automatico configurado, el robot se detiene
(consulte "TIPO DE DETENCION DEL ROBOT" en SEGURIDAD para obtener detalles sobre el tipo de detencion). Después de que el interruptor se establece
en un modo de ensefianza, la puerta de seguridad se desactiva. El programador debe comprender que la puerta de seguridad esta desactivada y es responsable]
de evitar que otras personas ingresen al interior de la cerca de seguridad. (En el caso de la especificacion estandar del R-30iA Mate Controller, no hay
interruptor de modo. El modo de funcionamiento automatico y el modo de ensefianza se seleccionan mediante el interruptor de habilitacion del colgante de

ensefianza).

Nuestra consola portatil cuenta con un interruptor DEADMAN y un botén de parada de emergencia. Estos botones e interruptores funcionan de la siguiente
manera:
(1) Botdn de parada de emergencia: provoca una parada de emergencia (consulte “"TIPO DE PARADA DE ROBOT" en SEGURIDAD).
para detalles del tipo de parada) cuando se presiona.
(2) Interruptor DEADMAN: Funciona de manera diferente segin el estado de configuracién del interruptor de modo. (a) Modo
de funcionamiento automaético: El interruptor DEADMAN esté desactivado. (b) Modo Teach: la alimentacién del servo se
apaga cuando el operador suelta el interruptor DEADMAN o cuando el
El operador presiona el interruptor con fuerza.
Nota) El interruptor DEADMAN se proporciona para detener el robot cuando el operador suelta la consola portatil o presiona la consola con fuerza
en caso de emergencia. El R-30iA/ R-30iA Mate emplea un interruptor DEADMAN de 3 posiciones, que permite que el robot funcione
cuando se presiona el interruptor DEADMAN de 3 posiciones en su punto intermedio. Cuando el operador suelta el interruptor DEADMAN o

presiona el interruptor con fuerza, el robot se detiene inmediatamente.

El controlador determina la intencién del operador de comenzar a ensefiar a través de la operacién dual de configurar el interruptor de habilitacién/deshabilitacion|
de la consola portatil en la posicion de habilitacién y presionar el interruptor DEADMAN. El operador debe asegurarse de que el robot pueda operar en tales

condiciones y ser responsable de realizar las tareas de manera segura.

La consola portétil, el panel del operador y la interfaz del dispositivo periférico envian cada sefial de inicio del robot. Sin embargo, la validez de cada

sefial cambia de la siguiente manera segun el interruptor de modo y el interruptor DEADMAN del panel del operador, el interruptor de habilitacién de la consola

portatil y la condicién remota en el software.

En el caso del controlador R-30iA o la especificaciéon CE o RIA del controlador R-30iA Mate

Software
Interruptor de habilitacién
Modo ~ remoto ensefiar colgante Panel del operador Dispjositivo periférico
del colgante de ensefianza .
condicién
£ Local No permitido No permitido No permitido
n
Modo Remoto No permitido No permitido No permitido
automatico Local No permitido permitido comenzar No permitido
Apagado
Remoto No permitido No permitido permitido comenzar

s-4



Machine Translated by Google

B-83234ES/01

PRECAUCIONES DE SEGURIDAD

Software
Interruptor de habilitacién
Modo ~ remoto ensefar colgante Panel del operador Displositivo periférico
del colgante de ensefianza L
condicién
£ Local permitido comenzar No permitido No permitido
n
T1, T2 Remoto permitido comenzar No permitido No permitido
modo Local No permitido No permitido No permitido
Apagado
Remoto No permitido No permitido No permitido

Modo T1, T2: el interruptor DEADMAN es efectivo.

En caso de especificacién estandar del controlador R-30iA Mate

Interruptor de habilitacion del colgante de ensefianzg

Condicién remota de software

ensefiar colgante

Dispositivo periférico

En ignorado permitido comenzar No permitido
Apagado Local No permitido No permitido
Remoto No permitido permitido comenzar

(5) (Solo cuando se selecciona el controlador R-30iA o la especificacién CE o RIA del controlador R-30iA Mate).
Para iniciar el sistema usando el panel del operador, aseglrese de que nadie esté en el area de trabajo del robot y que no haya
condiciones anormales en el area de trabajo del robot.
(6) Cuando se complete un programa, asegurese de realizar una prueba de funcionamiento de acuerdo con el siguiente
procedimiento. (a) Ejecute el programa durante al menos un ciclo de operacion en el modo de paso Unico a baja
velocidad. (b) Ejecute el programa durante al menos un ciclo de operacién en el modo de operacion continua a baja
velocidad.
(c) Ejecute el programa para un ciclo de operacion en el modo de operacion continua a la velocidad intermedia y verifique que
no ocurran anomalias debido a un retraso en el tiempo. (d) Ejecute el programa durante un ciclo de operacion en el modo
de operacion continua a la velocidad de operacién normal y verifiqgue que el sistema funcione automaticamente sin problemas.
(e) Después de verificar que el programa esté completo a través de la prueba anterior, ejecttelo en el modo de operacion
automatica.

(7) Mientras opera el sistema en el modo de operacion automatica, el operador de la consola portétil debe
abandonar el area de trabajo del robot.

2.3

Para la seguridad del personal de ingenieria de mantenimiento, preste la maxima atencién a lo siguiente.

SEGURIDAD DEL INGENIERO DE MANTENIMIENTO

(1) Durante la operacioén, nunca ingrese al area de trabajo del robot.

(2) Excepto cuando sea especificamente necesario, desconecte la alimentacién del controlador mientras realiza el mantenimiento.
Bloquee el interruptor de encendido, si es necesario, para que ninguna otra persona pueda encenderlo.

(3) Si es necesario ingresar al rango de operacion del robot mientras esta encendido, presione el botdn de parada de emergencia en
el panel del operador o la consola portéatil antes de ingresar al rango. El personal de mantenimiento debe indicar que el trabajo
de mantenimiento esté en curso y tener cuidado de no permitir que otras personas operen el robot sin cuidado.

(4) Al desconectar el sistema neumético, asegurese de reducir la presién de suministro.

(5) Antes de comenzar la ensefianza, verifique que el robot y sus dispositivos periféricos estén en condiciones normales de
funcionamiento.

(6) No opere el robot en el modo automatico mientras haya alguien en el area de trabajo del robot.

(7) Cuando mantiene el robot junto a una pared o instrumento, o cuando varios trabajadores estan trabajando
cerca, asegurese de que su ruta de escape no esté obstruida.

(8) Cuando se monta una herramienta en el robot, o cuando se instala cualquier dispositivo mévil que no sea el robot,
como una cinta transportadora, preste mucha atencién a su movimiento.

(9) Si es necesario, haga que un trabajador que esté familiarizado con el sistema de robot se pare al lado del panel del operador y
observe el trabajo que se esté realizando. Si surge algin peligro, el trabajador debe estar listo para presionar el botén de
PARADA DE EMERGENCIA en cualquier momento.
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(10) Al reemplazar o reinstalar componentes, tenga cuidado de evitar que entren materias extrafas en el
sistema.

(11) Al manipular cada unidad o placa de circuito impreso en el controlador durante la inspeccién, apague el disyuntor para protegerlo
contra descargas eléctricas.
Si hay dos gabinetes, apague ambos disyuntores.

(12) Cuando reemplace piezas, asegurese de usar las especificadas por FANUC.
En particular, nunca use fusibles u otras partes de clasificaciones no especificadas. Pueden provocar un incendio o dafar los
componentes del controlador.

(13) Al reiniciar el sistema de robot después de completar el trabajo de mantenimiento, aseglrese de antemano de que no haya
ninguna persona en el area de trabajo y que el robot y los dispositivos periféricos no sean anormales.

3 SEGURIDAD DE LAS HERRAMIENTAS Y
DISPOSITIVOS PERIFERICOS

3. 1 PRECAUCIONES EN LA PROGRAMACION

(1) Usar un interruptor de limite u otro sensor para detectar una condicion peligrosa y, si es necesario, disefiar el
programa para detener el robot cuando se recibe la sefial del sensor.

(2) Disefie el programa para detener el robot cuando ocurra una condicién anormal en cualquier otro robot o
dispositivos periféricos, aunque el robot en si es normal.

(3) Para un sistema en el que el robot y sus dispositivos periféricos estdn en movimiento sincrono, se debe tener especial cuidado
en la programacion para que no interfieran entre si.

(4) Proporcione una interfaz adecuada entre el robot y sus dispositivos periféricos para que el robot pueda detectar los estados de
todos los dispositivos en el sistema y pueda detenerse de acuerdo con los estados.

32 PRECAUCIONES PARA EL MECANISMO

(1) Mantenga limpias las celdas de los componentes del sistema de robot y opere el robot en un entorno libre de
grasa, aguay polvo.

(2) No use liquido no confirmado para fluido de corte y fluido de limpieza.

(3) Emplee un interruptor de limite o un tope mecénico para limitar el movimiento del robot de modo que el robot o el cable no
golpeen contra sus dispositivos periféricos o herramientas.

(4) Observe las siguientes precauciones acerca de los cables de la unidad mecéanica. Cuando estas atenciones no son
guardados, pueden ocurrir problemas
inesperados. * Use un cable de unidad mecanica que tenga la interfaz de usuario
requerida. « No agregue cable de usuario ni manguera al interior de la unidad mecanica.

* No obstruya el movimiento del cable de la unidad mecanica cuando se agreguen cables al exterior de la unidad mecanica.

En el caso del modelo que quede expuesto un cable, favor de no realizar remodelaciones (Agregar una cubierta
protectora y fijar un cable exterior mas) obstruyendo el comportamiento del afloramiento del cable.

« No interfiera con las otras partes de la unidad mecénica cuando instale equipos en el
robot.

(5) La parada frecuente de apagado del robot durante la operacion causa el problema del robot. Evite la construccion del sistema en
la que la parada de apagado se operaria de forma rutinaria. (Consulte el ejemplo de caso incorrecto). Ejecute la parada de
apagado después de reducir la velocidad del robot y deténgalo mediante parada o parada de ciclo cuando no sea urgente.
(Consulte "TIPO DE PARADA DEL ROBOT" en SEGURIDAD para obtener detalles sobre el tipo de parada).

(Ejemplo de caso malo)
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« Cada vez que se genera un producto deficiente, una linea se detiene por parada de

emergencia. « Cuando la alteracion fue necesaria, el interruptor de seguridad se acciona abriendo la valla de seguridad y
la parada de apagado se ejecuta para el robot durante el funcionamiento.

« Un operador presiona el boton de parada de emergencia con frecuencia y una linea se detiene. «

Un sensor de area o un interruptor de tapete conectado a la sefial de seguridad funcionan de manera rutinaria y se apagan
se ejecuta para el robot.

(6) El robot se detiene de inmediato cuando se activa la alarma de deteccién de colision (SV050), etc. La frecuente parada urgente
por alarma también causa problemas al robot. Asi que quita las causas de la alarma.

4 SEGURIDAD DEL MECANISMO DEL ROBOT

4. 1 PRECAUCIONES EN LA OPERACION

(1) Cuando opere el robot en el modo jog, configurelo a una velocidad adecuada para que el operador pueda
gestionar el robot ante cualquier eventualidad.
(2) Antes de presionar la tecla jog, asegurese de saber de antemano qué movimiento realizara el robot en el

correr de moda.

4. 2 PRECAUCIONES EN LA PROGRAMACION

(1) Cuando las areas de trabajo de los robots se superpongan, asegurese de que los movimientos de los robots no interfieran
juntos.

(2) Asegurese de especificar el origen de trabajo predeterminado en un programa de movimiento para el robot y programe el
movimiento de manera que parte del origen y termina en el origen.
Permita que el operador distinga facilmente de un vistazo que el movimiento del robot ha terminado.

4.3 PRECAUCIONES PARA MECANISMOS

(1) Mantenga limpias las areas de trabajo del robot y opere el robot en un ambiente libre de grasa, agua,
y polvo

4.4 PROCEDIMIENTO PARA MOVER EL BRAZO SIN POTENCIA DE ACCIONAMIENTO
EN SITUACIONES DE EMERGENCIA O ANORMALES

En situaciones de emergencia o anémalas (p. €j., personas atrapadas en el robot o por él), se puede utilizar la unidad de liberacion de
frenos para mover los ejes del robot sin potencia de accionamiento.
Consulte el manual de mantenimiento del controlador y el manual del operador de la unidad mecanica para conocer el método de uso de
la unidad de liberacion de frenos y el método de soporte del robot.
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5 SEGURIDAD DEL EFECTO FINAL

5. 1 PRECAUCIONES EN LA PROGRAMACION

(1) Para controlar los actuadores neumaticos, hidraulicos y eléctricos, considere cuidadosamente el tiempo de retardo necesario después
de emitir cada comando de control hasta el movimiento real y garantice un control seguro.

(2) Proporcione al efector final un interruptor de limite y controle el sistema de robot al monitorear el estado de
el efector final.

6 TIPO DE PARADA DE ROBOT

Existen los siguientes tres tipos de parada de robot:

Parada de apagado (Categoria 0 segun IEC 60204-1)
La alimentacion del servo se apaga y el robot se detiene inmediatamente. La servoalimentacién se apaga cuando el robot se estd moviendo
y la ruta de movimiento de la desaceleracion no esta controlada.
El siguiente procesamiento se realiza en la parada de apagado.
- Se genera una alarma y se apaga la alimentacién del servo.
- El funcionamiento del robot se detiene inmediatamente. La ejecucion del programa esté en pausa.

Parada controlada (Categoria 1 segun IEC 60204-1)
El robot se desacelera hasta que se detiene y se apaga la alimentacién del servo.
El siguiente procesamiento se realiza en Parada controlada.
- Se produce la alarma "SRVO-199 Parada controlada" junto con una parada desacelerada. Ejecucion de la
el programa estéa en pausa.

- Se genera una alarma y se apaga la alimentacién del servo.

Retencion (Categoria 2 segun IEC 60204-1)
El robot se desacelera hasta que se detiene y la servoalimentaciéon permanece activada.
El siguiente procesamiento se realiza en Hold.
- El funcionamiento del robot se desacelera hasta que se detiene. La ejecucion del programa esta en pausa.

,_zi\_ ADVERTENCIA
La distancia de parada y el tiempo de parada de la parada controlada son mas largos que la distancia de parada y
el tiempo de parada de la parada Power-Off. Cuando se utiliza la parada controlada, es necesaria una evaluacion

de riesgos para todo el sistema de robot, que tenga en cuenta la mayor distancia de parada y el tiempo de parada.

Cuando se presiona el botén E-Stop o la FENCE esté abierta, el tipo de parada del robot es Power-Off stop o Controlled stop. La
configuracioén del tipo de parada para cada situacion se denomina patron de parada. El patron de parada es diferente segun el tipo de

controlador o la configuracion de opciones.
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Existen los siguientes 3 patrones de parada.

Patron Modo poen e Exterme FENCE abierto Entrada SVOFF .
de parada parada de emergencia Molestar Desconexion de sd

AUTO P-Stop P-Stop parada C parada C P-Stop
A Tl P-Stop P-Stop ) parada C P-Stop
T2 P-Stop P-Stop ) parada C P-Stop
AUTO P-Stop P-Stop P-Stop P-Stop P-Stop
B T1 P-Stop P-Stop ) P-Stop P-Stop
T2 P-Stop P-Stop ) P-Stop P-Stop

AUTO parada C parada C parada C parada C parada C
c 1 P-Stop P-Stop ) parada C P-Stop
T2 P-Stop P-Stop - parada C P-Stop

P-Stop: parada de apagado
C-Stop: parada controlada
- Sin parar

La siguiente tabla indica el patron de parada segin el tipo de controlador o la configuracion de opciones.

R-30iA Compaiiero R-30iA
Opcion Estandar Estandar RIA ESTE
L Tipo RIA Tipg CE Estandar
(Unico) (Doble) escribe escribe

Estandar B (*) A A A A (*) A A
Conjunto de tipo de parada (Patrén de parada

o) N/A N/A C C N/A C C
(A05B-2500-J570)

(*) R-30iA estandar (simple) no tiene desconexion de servo.

(**) R-30iA Mate Standard no tiene desconexion de servo, y el tipo de parada de la entrada SVOFF es

Parada de apagado.

El patron de parada del controlador se muestra en la linea "Patron de parada" en la pantalla de version de software. Consulte "Version

de software" en el manual del operador del controlador para ver los detalles de la pantalla de version de software.

Opcion "Tipo de parada establecida (Patrén de parada C)"

"Configurar tipo de parada (Patron de parada C)" (A05B-2500-J570) es una funcién opcional. Cuando se carga esta opcion, el tipo de
paro de las siguientes alarmas se convierte en paro controlado pero solo en modo AUTO. En el modo T1 o T2, el tipo de parada es

Power-Off stop, que es el funcionamiento normal del sistema.

Alarma

Condicion

SRVO-001 Panel del operador Parada de emergencia

Se presiona la parada de emergencia del panel del operador.

SRVO0-002 Teach colgante E-stop

Se presiona la parada de emergencia del colgante de ensefianza.

SRVO-007 Paradas de emergencia externas

La entrada de parada de emergencia externa (EES1-EES11, EES2-EES21) esta
abierta. ( Controlador R-30iA )

SRVO-194 Servodesconexion

La entrada de desconexion del servo (SD4-SD41, SD5-SD51) esta abierta.
( Controlador R-30iA )

SRVO-218 Ext. E-stop/Servo Disconnect

La entrada de parada de emergencia externa (EES1-EES11, EES2-EES21) esta
abierta. ( Controlador R-30iA Mate)

SRVO0-408 DCS SSO Ext Emergency Stop En la funcién de d

bnexion de E/S segura de DCS, SSOJ[3] estd APAGADO.

SRVO-409 DCS SSO Servo Desconectar En la fyncion de col

hexion de E/S segura de DCS, SSO[4] estd APAGADO.

La parada controlada es diferente de la parada de apagado de la siguiente

el robot puede interferir con otros dispositivos si se desvia de la ruta del programa.

s-9

manera: En la parada controlada, el robot se detiene en la ruta del programa. Esta funcién es efectiva para un sistema donde
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En la parada controlada, el impacto fisico es menor que en la parada sin potencia. Esta funcion es eficaz para sistemas
en los que se debe minimizar el impacto fisico en la unidad mecanica o EOAT (herramienta de extremo de brazo).

- La distancia de parada y el tiempo de parada de la parada controlada son mas largos que la distancia de parada y el tiempo
de parada de la parada de apagado, segtn el modelo de robot y el eje. Consulte el manual del operador de un modelo de
robot en particular para obtener informacién sobre la distancia y el tiempo de parada.

Esta funcion esta disponible solo en hardware tipo CE o RIA.
Cuando esta opcién esta cargada, esta funcion no se puede deshabilitar.

El tipo de parada de las funciones DCS Position and Speed Check no se ve afectado por la carga de esta opcion.

A
ADVERTENCIA La distancia de parada y el tiempo de parada de la parada controlada
son mas largos que la distancia de parada y el tiempo de parada de la parada Power-
Off. Cuando se carga esta opcion, es necesaria una evaluacion de riesgos para todo el
sistema de robot, que tenga en cuenta la mayor distancia de parada y el tiempo de parada.

s-10
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1 INTRODUCCION

En este capitulo se describe el plan manual.

Contenidos de este capitulo
1.1 PLAN MANUAL

1.1 PLANO MANUAL

Acerca de este manual
Manual del operador de la serie de robots FANUC ROBOGUIDE.
Este manual describe los siguientes contenidos sobre ROBOGUIDE.

« Configuracién de ROBOGUIDE « Flujo
de funcionamiento de ROBOGUIDE
Limitaciones de ROBOGUIDE ¢ Requisitos

de hardware ¢ Instalacién y desinstalacion

« Licencias de ROBOGUIDE

« Iniciar y salir de ROBOGUIDE « Como
utilizar el tutorial
* Como usar la ayuda en linea ¢

Creacion de una celda de trabajo
* Funciones de ROBOGUIDE

Uso de este manual
Cada capitulo del manual describe una Unica operacion de la ROBOGUIDE. El usuario puede seleccionar y leer capitulos

gue describen las operaciones requeridas.

Capitulo Contenido

Capitulo 1
Introduccion

Describe como utilizar este manual.

Capitulo 2 Describe la configuracion de ROBOGUIDE, el flujo de
Vision general operaciones. las limitaciones y los requisitos de hardware.
Capitulo 3 Describe cémo instalar y desinstalar ROBOGUIDE.

Instalacién y desinstalacion

Capitulo 4 Describe como registrar licencias y transferir licencias.
Licencias de ROBOGUIDE

Capitulo 5 Describe cédmo iniciar y salir de ROBOGUIDE.
Iniciar y salir de ROBOGUIDE

Capitulo 6 Describe como utilizar el tutorial.
Como usar el tutorial

Capitulo 7 Describe cémo utilizar la ayuda en linea.
Como utilizar la ayuda en linea
Capitulo 8 Describe cdmo crear una celda de trabajo.

Creacién de una celda de trabajo

Capitulo 9 Describe la interfaz de usuario de ROBOGUIDE, cémo operar
Caracteristicas de ROBOGUIDE ROBOGUIDE y cémo conectarse con un robot real.

L Describe las opciones de ROBOGUIDE y Solucion de
Apéndice

problemas
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Notacién

Este manual contiene explicaciones complementarias de seguridad. Esta explicacion esta etiquetada como 'NOTA'".
Antes de empezar a utilizar ROBOGUIDE, lea atentamente la 'Nota'.

NOTA
La informacién proporcionada en 'Nota' es una explicaciéon complementaria.

Lea atentamente y guarde este manual.
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2 VISION GENERAL

FANUC ROBOGUIDE es un software de ensefianza fuera de linea que respalda el proceso desde el disefio hasta la verificacion del
funcionamiento de un sistema de robot. El usuario puede disefiar de manera efectiva un sistema de robot y reducir drasticamente el
tiempo de configuraciéon mediante ROBOGUIDE.

Este capitulo describe la descripcién general de ROBOGUIDE.

Contenido de este capitulo
2.1 CONFIGURACION DE ROBOGUIDE 2.2 FLUJO DE

OPERACION DE ROBOGUIDE

2.3 LIMITACIONES DE ROBOGUIDE 2.4

LIMITACIONES DEL ROBOT VIRTUAL 2.5 TIEMPO DE CICLO
2.6 REQUISITOS DE HARDWARE

2. 1 CONFIGURACION DE ROBOGUIDE

Esta seccion describe la configuracion de ROBOGUIDE

La configuracion de ROBOGUIDE es la siguiente.

Con ROBOGUIDE, un sistema de robot puede simularse con gran precisién mediante un controlador de robot virtual que tiene la
misma estructura de software que un controlador de robot real. Ademas, proporciona excelentes funciones para apoyar el disefio y la
programacion, y el usuario puede disefiar un sistema de robot facilmente sin el robot real.

" -
Software de movimiento Datos CAD 3D

(IGES, STL, COLLADA, OBJ)

*Biblioteca de robots

.
. 22
: W.h' ’
’ (—
]
)
I
------------------- ; Carga ! ﬂ
I
1
]
)
[N
1
]

Creacion de una celda de trabajo Programacién

]

*Solicitud

*Opcién 1

)

robots virtuales

Simulacién

Conectal

ROBOGUIA robot real
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2.2 FLUJO DE ROBOGUIDE OPERATIVO

Esta seccion describe el flujo de funcionamiento de ROBOGUIDE.

1 Creacién de una celda de trabajo
Con ROBOGUIDE, el usuario puede organizar objetos, como un robot, un accesorio y una pieza, en el espacio virtual 3D llamado celda de
trabajo, y luego ensefiar a programar y ejecutar una simulacién. ROBOGUIDE contiene una gran cantidad de datos CAD de robots, piezas,
accesorios, etc. de FANUC. Incluso si no tiene datos CAD, puede disefiar el disefio del sistema facilmente. Ademas, los datos CAD creados por

el sistema CAD 3D se pueden cargar en ROBOGUIDE como pieza y accesorio.

Ademas, la celda de trabajo se puede crear a partir de una copia de seguridad de los datos de un controlador de robot real, y las piezas

necesarias y los dispositivos periféricos se pueden organizar en la celda de trabajo creada.

T b S eae P e e et Bra—i
i o i g e v
S -] =i &t
w4 B IFRAN: e F-0aEBmernsa0 RELGER
L R d LT e T o L
— —

T @ .
( @f“‘*'l ﬁ

- s
2 Programacion
Se puede ensefiar un programa TP mediante las mismas operaciones que un robot real utilizando el dispositivo de ensefianza virtual.
Ademas, los programas complicados también se pueden ensefiar facilmente mediante funciones convenientes para la creaciéon de programas.

[ ——— ".._uﬂ
. - 1

Sl

TTRE

7:3 B{1] 1004 FINE

¢ ISegeantl
10:L P{1] 2000mm/sec TINE 117
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Simulacién

Con ROBOGUIDE, el tiempo del ciclo se puede estimar con gran precision y el programa creado se puede descargar a un robot real.

2.3 LIMITACIONES DE ROBOGUIDE

Las limitaciones de ROBOGUIDE son las siguientes.

* Si una versién del robot virtual es V5.30, el robot multiple no se puede organizar en una celda de trabajo.

« Utilice los datos de una celda de trabajo en una unidad local de PC. (Los datos de una celda de trabajo no se pueden usar en una red
conducir porque ROBOGUIDE se vuelve inestable).

* No cargue el archivo de variables del sistema, el archivo .SV del robot virtual en el robot real, excepto el archivo .VR, el archivo de
registro numérico, NUMREG.VR, el archivo de registro de posicién, POSREG.VR y el archivo de E/S, DIOCFGSV.IO.

NOTA
Si el archivo de E/S del robot virtual, DIOCFGSV.IO, se carga en el robot real, se pueden cargar los

comentarios de E/S, pero es posible que sea necesario restablecer la asignacion de E/S.
Asegurese de hacer una copia de seguridad del robot real antes de cargar este archivo.

« La funcion de grabacion no puede grabar una animacion de luz de arco durante la simulacion de WeldPRO
de ROBOGUIDE.

« Es posible que una celda de trabajo que contenga un idioma de un pais extranjero excepto el inglés no funcione correctamente. Cuando
comparta la celda de trabajo en un entorno multilingle, utilice caracteres alfanuméricos de ancho medio para el nombre de los objetos

0 programas.

« Las licencias de ROBOGUIDE no se pueden transferir entre diferentes versiones principales (por ejemplo, ROBOGUIDE V6 y V7).

Para obtener mas detalles, comuniquese con nuestro representante de ventas.

« Algunos modelos de robot no admiten mostrar el entorno de trabajo.

« No cargue diferentes archivos CAD con el mismo nombre. Es posible que no se muestren correctamente. Especialmente, cuando usa el

modelador, los archivos creados a menudo tienen el mismo nombre, tenga cuidado.

* No se pueden cargar datos IGES sélidos. Solo se pueden cargar datos IGES de superficie recortada.

« Cuando se cargan datos CAD de STL, el color del objeto es de un solo color.

« La funcién de visualizacién de la envolvente de trabajo sobre la base de un marco de herramienta no es compatible con el modelo
de robot de cineméatica especial, como M-1iA.

« Mediante la funcion de simulador, conecte el robot real con ROBOGUIDE y el movimiento del
El robot real puede ser monitoreado. Sin embargo, la configuracion DCS de los robots reales no se puede mostrar correctamente
en ROBOGUIDE.
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2.4 LIMITACIONES DEL ROBOT VIRTUAL

Las limitaciones del robot virtual son las siguientes.

* Un robot virtual no puede estimar la carga correctamente porque la estimacion de la carga requiere la retroalimentacion de
motores

* No se puede configurar ni simular hardware que el robot virtual no admita.

« El robot virtual de versién, aplicacion y opcion de software que no es compatible con ROBOGUIDE
no se puede crear. (Por ejemplo, en el caso del robot virtual V5.30, no se puede crear ningin robot
gue no sea HandlingTool. Ademas, no se puede crear el robot virtual de una version anterior a VV5.30. El controlador
R-J3iB Mate no es compatible).

« Si utiliza un robot anterior a R-J3, seleccione el robot virtual V6.30 o V6.33 y utilice la compatibilidad con modelos antiguos.
Sin embargo, el tiempo del ciclo no se puede estimar. Uselo solo para accesibilidad y verificacion
de colisién. Ademas, los datos de copia de seguridad no se pueden cargar en ROBOGUIDE y el programa TP
creado en ROBOGUIDE no se puede utilizar en un robot real.

« El robot virtual V5.30 no funciona en Windows 7.

« No es compatible con el siguiente modelo de robot.
- H865 M-430iA/2F

- H864 M-430iA/2FH
- H699 M-430iA/4FH
- H843 M-430iA/2PH
- H798 M-2000iA/900L
- H799 M-2000uA/1200

* No realice la calibracién maxima de salida analégica (medidor)/velocidad méaxima del medidor y el canal 2

Calibracion de controles analégicos.

« Si crea un robot virtual a partir de la copia de seguridad de un robot real, una contrasefia (incluida la contrasefia
de DCS) se puede restablecer al valor inicial.

» No cambie la configuracién de un robot y un eje extendido usando variables del sistema. Por favor cambia
la configuracién en la ventana de mantenimiento después de iniciar un inicio de control.

* El movimiento relacionado con una fuerza externa (por ejemplo: Softfloat) no funciona como un robot real
porque una fuerza externa no actda en el robot virtual.

« Es posible que la operacién de masterizacion en un robot virtual no funcione correctamente.
« La compensacion de gravedad no se realiza en un robot virtual.

« El enlace de robot puede ser utilizado por el robot virtual V7.40 (7DA4) o posterior. Sin embargo, enfoque
No se puede utilizar la funcién de disuasion para el enlace del robot.

« Cuando el grupo de E/S se duplica con otra E/S, no funciona correctamente.

« El robot virtual no admite la copia de seguridad automatica.

-6-
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* La red de campo como EthernetlP no es compatible.

25 TIEMPO DEL CICLO

El resultado de la simulacion de ROBOGUIDE puede incluir un error por varios factores. Los principales factores son los
siguientes.

» La vibracién mecanica del robot  El

comando excepto la linea de movimiento del programa TP
* Ejecucion del programa KAREL

Es posible usar comandos de espera en ROBOGUIDE, el tiempo del ciclo se puede calcular con precision usando comandos

de espera de manera efectiva. Por ejemplo, ingrese un tiempo de espera para la sefial de E/S del equipo periférico.

Ademas, con ROBOGUIDE, es posible simular el tiempo de movimiento de una herramienta, como una mano robética 'y
una servopistola. Para simular con mayor precisién, configure teniendo en cuenta el movimiento de la herramienta de los
robots reales.

2.6 REQUISITOS DE HARDWARE

Los requisitos de hardware son los siguientes.

* Requisitos del sistema
- SO: Windows 7 version en inglés y japonés (32 bits, 64 bits)
Windows Vista Service Pack2 o version posterior en inglés y japonés (32 bits, 64 bits)
Windows XP Service Pack2 o version posterior en inglés y japonés (32 bits, 64 bits)
(Se recomienda Windows 7 de 64 bits)

- Internet Explorer 6 o posterior
- .NET Framework 3.5 Service Pack 1 o posterior

NOTA
1 Hay una parte de las funciones que no se pueden trabajar en Windows Vista o posterior.
2 El robot virtual V5.30 no funciona en Windows 7.
3 Segun la version del software, Vision PC Control no funciona en Windows
Vista o posterior.
4 La opcion PC de supervision del sistema no funciona en Windows Vista o posterior.
Windows es una marca registrada de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises.

- CPU: CPU que Windows funciona a suficiente velocidad (se recomienda Intel Core2 Quad o superior)

NOTA

Sin embargo, en caso de que la potencia de procesamiento de la CPU sea baja, es posible que la celda de trabajo que requiere una

gran cantidad de datos no funcione,

- Memoria: 500 MB 0 méas (se recomiendan 4 GB 0 mas)

-7-
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- Sistema grafico: un sistema grafico que soporte OpenGL (un sistema grafico que soporte
procesamiento de alta velocidad como NVIDIA QUADRO recomendado)

- Pantalla: 1024 x 768 y 65 000 colores (se recomiendan 1280 x 1024 y 16 millones de colores 0 mas)

- Espacio libre en disco: 2 GB o superior

- Otro: mouse compatible con Windows, unidad de DVD y terminal Ethernet

NOTA
1 Este producto no funciona en Windows 3.1, Windows 95, Windows Me, Windows NT y Windows 2000

2 Este producto no funciona en PC virtuales como Virtual PC y VMWare.

3 Este producto no funciona en el modo Windows XP de Windows 7.

4 Este producto no funciona en un escritorio remoto.

5 El nombre del equipo es un caracter estandar. Los caracteres estandar incluyen el caracter (A
alaZz, delaaalaz), numero (0a9)y guion (-).

6 Asegurese de utilizar el tamafio de fuente estandar.

7 Una ventana es de tamafio normal (96DPI).

8 La autorizacién del administrador puede ser necesaria para la ejecucion de ROBOGUIDE.

9 Este producto no puede ser utilizado por cuenta de invitado.

10 Segun la configuracion del software de seguridad, como Internet Explorer, es posible que el iPendant
virtual no funcione.
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3 INSTALACION Y DESINSTALACION

Este capitulo describe los procedimientos para instalar y desinstalar ROBOGUIDE.

Contenido de este capitulo 3.1
PRECAUCIONES EN LA INSTALACION 3.2

PROCEDIMIENTOS PARA LA INSTALACION 3.3
PROCEDIMIENTOS PARA LA DESINSTALACION

3. 1 PRECAUCIONES EN LA INSTALACION

Las precauciones para instalar ROBOGUIDE son las siguientes.
* Inicie sesi6én como administrador.

« Deje de ejecutar aplicaciones. (Incluye un software residente como antivirus) Si el software antivirus es valido, la instalacién
puede llevar mucho tiempo.

« Considere la posibilidad de actualizar un controlador grafico.
Si un controlador gréafico es antiguo, el dibujo puede ser muy lento.
Puede ser mejor instalar el controlador de graficos suministrado por el proveedor del chip gréfico.

« Si se interrumpe la instalacion, vuelva a intentarlo.

« Si encuentra un error de instalacién, intente lo siguiente.
- Desactive el software antivirus y vuelva a intentarlo.

- Pruebe Windows Update antes de instalar ROBOGUIDE.

* Si encuentra un error de 'Cadigo de excepcion (xxxx, xxxx) generado por ISRT_CreateObject’, por favor
ejecute 'LicenseChecker¥setup' primero y ejecute 'setup.exe’.

 Se necesita suficiente espacio libre en disco. Si el espacio libre en el disco no es suficiente, no puede instalar ROBOGUIDE.
« Si se utiliza un puerto 3002, no se puede instalar ROBOGUIDE. El puerto esta definido por el archivo de servicios. (En caso de

que el directorio de Windows sea C¥winnt, esta bajo C¥winnt¥system32¥drivers¥etc ) Si se usa el puerto 3002, desinstale el

software usando el puerto 3002 y elimine la linea que especificaba el puerto 3002 de los servicios expediente.

» Con el paquete de actualizacion, como el paguete de actualizacion estandar (A08B-9410-J689), incluso si ROBOGUIDE

de la versién anterior no esté instalada en la PC, es posible instalar la nueva version.

3 . 2 PROCEDIMIENTOS PARA INSTALAR

Esta seccion describe los procedimientos para instalar ROBOGUIDE.

1. Introduzca un disco de instalacion en una unidad de DVD.

Después de que se muestre la ventana de 'ejecucion automética’, haga clic en 'ejecutar setup.EXE'.

2. Se muestra la ventana 'Configuracion de ROBOGUIDE BootStrapper'. Haga clic en el boton ‘Instalar'.

Las bibliotecas de tiempo de ejecucién necesarias para ejecutar ROBOGUIDE estan instaladas.

-9-
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The following components will be installed on your machine:

Visual C++ Runtime Libraries (x86)
Microsoft Visual Basic PowerPacks 2.0
Microsoft MSXML 4.0 Parser

Do you wish to install these components?

If you choose Cancel, setup will exit.

| Install L | cancel

3. Se muestra la ventana 'Configuracién de ROBOGUIDE'. Haga clic en el boton 'Siguiente >'.

ROBOGUIDE Setup

)

Welcome to the setup for FANUC ROBOGUIDE
8.1030.00.08

This wizard will guide you through the steps ta install the
FANUC ROBOGUIDE on your computer.

Ta continue, click Next,

¢ Back [ Next > ][ Cancel ]

4. Se muestra la ventana 'Configuracion de ROBOGUIDE - Acuerdo de licencia'. Por favor verifique los detalles y haga clic

Botdn 'Si'.
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ROBOGUIDE Setup

License Agreement

Please read the following |icense agreement ‘ FANUC ‘

careful ly.

Press the PAGE DOWN key to see the rest of the agreement.

FANUC ROBOTICS AMERICA, INC. -
ROBOGUIDE - END USER LICENSE AGREEMENT F

1. AGREEMENT TO BE BOUND. YOUR USE OF THE SOFTWARE PROVIDED WITH
THIS SOFTWARE LICENSE AGREEMENT ("LICENSE") CONSTITUTES YOUR AGREEMENT
TO BE BOUND BY AND YOUR ACCEPTANCE OF THE TERMS AND CONDITIONS OF THIS
LICENSE. IN THE EVENT THAT YOU CHOOSE NOT TO ENTER INTO THIS LICENSE,
YOU MUST IMMEDIATELY RETURN THE SOFTWARE UNUSED TO FANUC ROBOTICS
AMERICA, INC. (FANUC Robotics).

Do vou accept all the terms of the preceding License Azreement? If vou
select No, the setup will close. To install ROBOGUIDE, you must accept
this agreement.

[ <Back || Yes ][ M ]

5. Luego, se muestra la ventana 'Configuracion de ROBOGUIDE Elegir ubicacién de destino’. Una ruta de instalacion
se muestra en 'Carpeta de destino'.
Si cambia una carpeta de destino, haga clic en el botén 'Examinar..." y especifique la carpeta de instalacion. Después de la carpeta de
destino especificada, haga clic en el botén 'Siguiente >'.

'ROBOGUIDE Setup ]

"]

Choose Destination Location

Select folder where setup will install files. ‘ FANUC

Setup will install ROBOGUIDE in the following folder.

To install to this folder, click Next. To install to a different
folder, click Browse and select another folder.

Destination Folder

C:¥Program Files¥FANUC

| <Back | MNext > | | Cancel |

6. Se muestra la ventana 'FANUC ROBOGUIDE: compruebe qué complementos de proceso instalar'. Seleccione las funciones que desea
instalar y haga clic en el boton 'Siguiente'. Las caracteristicas que se pueden elegir aqui cambian con las opciones compradas.
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FANUC ROBOGUIDE =

\ FANUC

Select the features you want to install, and deselect the features you do
not want to install.

=8 FProcess Pluz-Ins Description

wiHand! ingPRO

Check which Process Plug-ins to install.

1.07 GB of space required on the C drive
6.74 GB of space available on the C drive

| <Back | Next> | | Cancel |

7. Se muestra la ventana 'FANUC ROBOGUIDE: compruebe qué complementos de utilidad instalar'. Seleccione las
funciones que desea instalar y haga clic en el botén 'Siguiente’. Las caracteristicas que se pueden elegir aqui cambian
con las opciones compradas.

Caracteristicas Contenido
Eje ferroviario Instale una funcién que pueda agregar facilmente un eje de riel al robot.
Utilidad del simulador Instale el Simulador que es una funcién de comunicacion de ROBOGUIDE

y el robot real.

Editar programa TP Instale la funcién Buscar y reemplazar del programa TP.

Modelador Instale Modeler, un sencillo software de CAD.

FANUC ROBOGUIDE o]

Check which Utility Plug-ins to install. '
FANUC

Select the features you want to install, and deselect the features vou do
not want to install.

Descripton
LvRail Axis
MSimulator Utility
VTP Program Edit
W|Mode ler

i.05 GB of space required on the C drive
6.74 GB of space available on the C drive

| <Back | MNext > | [ Cancel |
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8. Se muestra la ventana 'FANUC ROBOGUIDE: verifique qué caracteristicas adicionales de la aplicacion tiene'.
Seleccione las funciones que desea instalar y haga clic en el botén 'Siguiente'.

Caracteristicas Contenido

Ubicaciones alternativas de FRVRC El directorio de instalacién de un robot virtual se puede cambiar.

Por lo general, no es necesario instalar.

Accesos directos del escritorio Crear accesos directos de escritorio.

Idiomas adicionales ROBOGUIDE se puede traducir al japonés y al aleman.

Ejemplo de celdas de trabajo Instale celdas de trabajo de muestra.

FANUC ROBOGUIDE

Check which additional application features you i FANUC
|
Select the features vou want to install, and deselect the features vou do
not want to install.
W Alternate FRYRC locat ions | Description
5. IDesktop Shortcuts
[THand! ingPRO
_ [ JROBOGUIDE
wlJapanese Languagze Support
[JGerman Language Support

= VISample Workcells
WHand ! inzPRO

370.73 MB of space required on the C drive
83901.52 MB of space available on the C drive

| <Back | Next > | | Cancel |

9. Se muestra la ventana 'Configuracion de ROBOGUIDE — Seleccién de robot virtual de FANUC Robotics'. Selecciona el
version de Virtual Robot y haga clic en el botdn 'Siguiente >'.

Si hace clic en el botén 'Seleccionar todo', se marcan todas las versiones. Si hace clic en el botén 'Borrar todo’, todas las versiones
guedan desmarcadas.
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=LUL

not want to install.

(7 FRVRC ¥8.10 8.1030.00.08
| FRYRC Y8.00 8.0057.00.03
| FRVRC ¥7.70 7.7066.24.03
[]FRVRC Y7.60 7.68014.07.04
[)FRVRC ¥7.50 7.50114.22.02
[|FRVRC ¥7.40 7.40112.22.04
| ]FRVRC ¥7.30 7.3069.36.02
| |FRYRC ¥7.20 7.2033.45.02

InstaliShield

FANUC Robotics Yirtual Robot Selection

Select the features you want to install, and deselect the features you do

FANUC

m

-

[Select &l1 | | Clear AIII |

[ <Back | Next> | | Cancel |

10. Se muestra la ventana 'Configuracién de ROBOGUIDE: Iniciar la copia de archivos'. Compruebe la configuracién de la instalacion,

y haga clic en el botén 'Siguiente >'.

Start Copying Files
Review settings before copying files.

copying files.
Current Settings:

Installing
ROBOGUIDE 8.1030.00.08

Destination Folder:
C:\Program Files\FANLIC

Installation includes:
Application Features
....Additional Languages
.......Japanese Language Support

4

InstallShield

Setup has enough information to start copying the program files. If you want to review or
change any settings, click Back. If you are satisfied with the settings, click Next to begin

FANUC

L

<Back | Newt> | | Cancel |

11. Espere unos minutos hasta que finalice la instalacion.
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| FANUC

ROBOGUIDE is confizuring wour new software installation.

12. Cuando se muestra la ventana 'FANUC ROBOGUIDE - InstallShield Wizard Complete’, la
la instalacién ha terminado. Haga clic en el botén 'Finalizar' y confirme el archivo Léame.

InstallShield Wizard Complete

ROBOGUIDE has been sucessfully installed on your computer.

Z]Yes, | want to view the ReadMe file now.

13. Es posible que sea necesario reiniciar la PC después de completar la instalacion. Proceda de acuerdo con las instrucciones
de la ventana.
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3 . 3 PROCEDIMIENTOS PARA DESINSTALAR

Esta seccion describe los procedimientos para desinstalar ROBOGUIDE.

* Windows XP

1. Abra el panel de control y haga clic en 'Agregar o quitar programas'.

2. Seleccione 'FANUC ROBOGUIDE!' de la lista de programas instalados y haga clic en ‘Cambiar/Quitar'.

* Windows Vista

1. Abra el panel de control y haga clic en 'Programas y caracteristicas’

2. Seleccione 'FANUC ROBOGUIDE!' de la lista de programas instalados y haga clic en 'Desinstalar o cambiar un
programa’.

* Windows 7

1. Abra el panel de control y haga clic en 'Programas/desinstalar un programa’'.

CJ\.—/ ||;$t Control Panel » '—|'y [|5¢ 1tro! Pone 2

Adjust your computer’s settings Viewby: Category =

2. Seleccione 'FANUC ROBOGUIDE!' de la lista de programas instalados y haga clic en 'Desinstalar/Cambiar'.
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= '
@1.)"@ ¢ Control Panel » Programs » Programs and Features - | 4| [ Seqrcn p ograss and Fectures Pl
Control Panel Home i i o
Uninstall or change a pragram
View installed updates Te uninstall & program, selact it from the list and then click Uninstall, Change, or Repair.
B Tum Windows festures onor

o Organi Uninstall/Change =+ B
Mame - Publisher Installed On
% FANUC ROBOGUIDE FANUC Robotics America, Inc, 12/21/2011
[E7FANUC Robaotics Robet Neighborhaod FANUC Robotics America, Inc. 12/1/3011
| FANUC Robotics Robet Server FANUC Rebetics Amernica, Inc, 1272172011
[= T FANUC Robotics Virtual Robot Controlier V7,70 FANUC Robotics America, Inc. 122172011
B, Microscft Visual Basic PowerPacks 20 Microscft Carporation 12/21/2011
|87 Micresoft Visual C<+ 2008 Redistributable - 386 9.0.3..  Microscit Corporation 12/21/2011
= Microsoft Visual T+ 2008 Redistributable - 585 9.0.3...  Microsoft Corporation 12/472011
(BT MSXML 4.0 SP2 Parser and SDK Microscft Corporetion 12/2172011
‘ m 4

’ FANUC Robotics America, Inc. Product : W7.7050 (Rev.G)
Help link: hitp://www.fanucrobotics.com/crc
Los siguientes procedimientos son comunes a Windows XP y Windows 7.
3. Se muestra el programa de desinstalacion de ROBOGUIDE. Haga clic en el bot6n 'Siguiente >'.

Confirm Uninstall

Do you want to completely remove ROBOGUIDE
8.1030.00.087

< Back [ Next > J [ Cancel ]

4. Espere un momento hasta que se complete la desinstalacion.

5. Cuando aparezca la ventana ‘FANUC ROBOGUIDE - InstallShield Wizard Complete’, la desinstalacién
esta completado. Haga clic en el botén 'Finalizar'. En algunos casos, puede ser necesario reiniciar.
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InstallShield Wizard Complete
m ROBOGUIDE has been sucessfully uninstalled from this

computer.

Click Finish to exit the wizard.

Ademas, desinstale el programa cuyo nombre inicial es 'FANUC ROBOGUIDE'y 'FANUC Robotics'
seglin sea necesario.
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4 LICENCIAS DE ROBOGUIDE

Este capitulo describe las licencias de ROBOGUIDE.

Contenido de este capitulo
4.1 REGISTRO DE LICENCIAS 4.2

TRANSFERENCIA DE LICENCIAS

Una vez que instala ROBOGUIDE, se otorga una licencia de evaluacién que es valida durante treinta dias, excepto para algunos
programas.

Si continda usandolo mas de treinta dias, se requiere el registro de la licencia. Para registrar licencias, comuniquese con los
representantes de licencias de FANUC con los codigos de software.
Unos dias después, se comunicaran con usted con las claves de registro necesarias para activar su producto.

4.1 REGISTRO DE LICENCIAS

En esta seccion se describe como registrar la licencia de software.
El registro de la licencia se realiza de la siguiente manera.

1. Ejecute el 'Administrador de licencias' en 'Inicio’-"Todos los programas'-'FANUC Robotics'. Con ROBOGUIDE, la licencia gestionada
por License Manager. Cuando se inicia el Administrador de licencias, la lista de productos FANUC instalados en su PC. Se puede
confirmar la versién del producto y la fecha de validacion de las licencias.

Los siguientes ejemplos son los casos en los que esta instalado ROBOGUIDE.

T FANUC BC Licersing Manager (v8.1030.2) (PC ID# 23771146) ==
File Help

Status / Registration 1 Transtes Licenses 1
Licanse Statuz

[AokoiServer | e :[m:-m; m-
| SmPRO RTL-ROBGUIDETOD B1030.00.08 8103008 004 Ewaluahon, 30 d.a;l° it

Copy Flegistation Diata To Cipboard | Esit Licensing Manager |

2. Cuando haga clic en 'Copiar datos de registro al portapapeles’, la informacion de las licencias no registradas se
copiado al portapapeles.
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A continuacion se muestra un ejemplo de informacién de licencia.

Numero de parte Cédigo de softwarel Cédigo de software2
RTL-RSR 241428636-0-0-0-FCE8 23771146-00000770-00-FBEC
RTL-ROBGUIDE700 249817197-0-0-0-FCDC 23771146-00000770-00-FBEC

Desde la izquierda, es Numero de pieza, Cddigo de software 1 y Cédigo de software 2. Proporcione esta informacién a los representantes de

FANUC. Unos dias después, le proporcionaran una 'clave de registro 1' y una 'clave de registro 2'. A continuacion se muestra un ejemplo.

Numero de parte Codigo de softwarel Codigo de software2 Clave de regisiion RegKev?

RTL-RSR 241428636-0-0-0-FCE8 23771146400000770-00-FBEC 238621310 000000000

RTL-ROBGUIDE700 249817197-0-0-0-FCDC 23771146-0000077(-00-FBEC 238620114 0000000000

3. Seleccione un producto que desee registrar en el administrador de licencias, escriba las claves de registro en los campos de texto clave de

registro 1y clave de registro 2 del producto correspondiente y haga clic en el botdn 'Registrar.

NOTA

1 No cambie la configuracién de la PC hasta que finalice el registro. (Por ejemplo,
inserte y retire un dispositivo USB.) Si se cambia la configuracién de la PC, también se cambia
el Cadigo de software 2 y se vuelve imposible registrar licencias.

2 No retroceda el reloj de la PC después de registrar la licencia. La licencia dejara de ser valida.

4.2 TRANSFERENCIA DE LICENCIAS

Con ROBOGUIDE, puede transferir licencias de productos desde una PC con licencia a otra PC sin licencia. Esta seccion describe cémo transferir
la licencia del producto.
La transferencia de licencias se realiza en la pestafia "Transferir licencias" del Administrador de licencias.

NOTA
Las licencias no se pueden transferir a través de una unidad de red.

El proceso de transferencia de licencia implica los siguientes tres pasos.

Paso 1: Preparacion
Inserte un medio externo en la PC que recibe las licencias y se crea el archivo de preparacion.

Paso 2: Transferencia
Inserte un medio externo en la PC registrada y transfiera las licencias desde la PC al medio.

Paso 3: Recibir Inserte
un medio en la PC que recibe las licencias y reciba las licencias de los medios.
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4.2.1

Preparando

Durante este paso, esta creando un archivo de licencia limpio que contiene la identificacion de la PC.

El procedimiento de este paso es el siguiente.

1. Inserte un medio externo a la PC que recibe licencias.

2. Abra el Administrador de licencias y haga clic en la pestafia ‘Transferir licencias'.

3. Haga clic en el botén 'Examinar...'

y especifique una ruta de medios.

Step 1 -Prepare Step: 2 - Transfer

Tmmi‘u- Media |

Jg

Nap: 3 - Rackive Lice nsac Computer
Unlicersed I:amm uter

Transher Media;

[§ FANUC PC Licensing Manager (v8.1030.2) (PC ID# 23771146) ]
File Help
Staius / Registiation ] 1
Transtor S
[ i 5Tap'| Pﬂsmﬁ i Step 2 TRANSFER Step 3: FECEIVE ]
PC LICE.’I'\SE Tra nsfer Ste pPSs s olis matiitmesion ep e i ekl

the unlicensad computer can accept dunng step three,

How to prepare transfer media:
Set kocation of the transfer media

2 Check which products to prepars on the transfer media
Press Prepare Media'

4 Talke prepared media to licensed computer then enscute step 2

| FPart Number 1

Mame

Clear Al

Prepare Mediz

| Refeshisnt |

| EstLicensing Manager |

4. Cuando especifico la ruta, se muestra la lista de productos sin licencia. Habilite las casillas de verificacion

a la izquierda de un producto para transmitir, y haga clic en el botén 'Preparar medios'.

5. El proceso de preparacion ha terminado. Retire los medios de la PC.
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[§ FANUC PC Licensing Manager (v8.1030.2) (PC ID= 23771145) =
Eile Help
Stahss / Registiation ] Tiansfer Licenses 1

Transter S

FrARE Step 2 TRANSFER

Step & RECEIVE |

P C Lice nse Tra n Sfe i Ste ps Step 1: Prepare (On unlicensed computer); Creates a unique licenss fls only

the unficans=d computer can accept during stap thraa.

Step: 1 - Prepare

H Step: 2 - Transter How to prepare transfer media:

Szt Iocation of the transfar madis

Transfer Media
| : 2 Chack which products to prapare on ths transfer media

i = | s 3 Przss Prepare Media
o

Take preparsd medis 1o licenszd computer then sxecute step 2
Step: 3 - Reoceive

Licensec Com puter
Unlicensed Computer

Transler Meda: G\ Browes, .

RTL-ROBGUIDETOO

re——
Clear &l Rafrash List g.. Frepare Media D
e —
Copy Flegistati taT boar Eit Licensing Manager
4.2.2  Transferencia

Durante este paso, transfiera la licencia de la PC a un medio externo.

Nota

Una vez que las licencias se transfieren a un medio externo, el software

registrado pasara al estado de licencia caducada. Tenga cuidado de no destruir los
medios mientras contienen la licencia.

Los procedimientos de este paso son los siguientes.

1. Abra el 'Administrador de licencias' y haga clic en la pestafia 'Transferir licencias'.

2. Haga clic en el bot6n 'Examinar' y especifique la ruta de los medios.

3. Cuando especificé la ruta, se muestra la lista de productos que pueden transferir su licencia. Habilite las casillas de verificacién a la
izquierda de un producto para transmitir y haga clic en el botén 'Transferir'.
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4.2.3 Recepcion

Durante este paso, reciba licencias de medios externos.

Los procedimientos de este paso son los siguientes.

1. Inserte un medio que contenga la licencia en una PC no registrada.

2. Abra el 'Administrador de licencias' y haga clic en la pestafia ‘Transferir licencias'.
3. Haga clic en el boton 'Examinar...' y especifique la ruta de los medios.

4. Cuando especificé la ruta, se muestra la lista de productos que pueden transferir su licencia. Habilite las casillas de verificacion a la

izquierda de un producto para transmitir y haga clic en el bot6n ‘Recibir".
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5 ROBOGUIDE INICIO Y SALIDA

Este capitulo describe los procedimientos para iniciar y salir de ROBOGUIDE

Contenido de este capitulo
5.1 INICIO DE ROBOGUIDE 5.2

SALIDA DE ROBOGUIDE

5. 1 ROBOGUIA INICIAL

Esta seccion describe los procedimientos para iniciar ROBOGUIDE. Para iniciar ROBOGUIDE, haga clic en 'ROBOGUIDE'
en el menu 'Inicio'-'Todos los programas'-'FANUC Robotics'.

5.2 ROBOGUIA DE SALIDA

Esta seccion describe los procedimientos para salir de ROBOGUIDE. Para salir de ROBOGUIDE, haga clic en 'Salir' debajo
de 'Archivo’, o haga clic en el boton X (Cerrar) en la parte superior derecha de la ventana.
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6 COMO UTILIZAR EL TUTORIAL

Este capitulo describe como utilizar el tutorial de ROBOGUIDE. Con el tutorial, se muestran procedimientos detallados
sobre la creacion de una celda de trabajo.

6.1 COMO UTILIZAR EL TUTORIAL

El tutorial se describe en la ayuda en linea de ROBOGUIDE. Para abrir la ayuda en linea, ejecute ROBOGUIDE y haga
clic en 'Contenido' debajo de ‘Ayuda’.

Al hacer clic en 'Ejemplos de células de trabajo de Roboguide / PRO Software', se muestra la lista del tutorial.

[P SImPRO_Master_Help (=] & 3

ol < =] -
IFET =3 Bl ATvaA0)
| B I F-O-KN) | LESE)] ] A simple simulation workcell creation example
() ROBOGUIDE Introduction i The following procedures provide a procedure for creating a Roboguide
@ ROBOGUIDE Software Introductic workcell. The example assumes that you have started Roboguide and

¢ Roboguide Software Registration that you have no active workcell in the workspace of Roboguide.

() Roboguide / PRO Software Works When complete your workcell should contain the following entities:

li,] HandlingPRO: A simple pick ¢
] A simple workcell creatio

... (7] Simple Workcell Step 1: C

+ An R-20001A/165F robot with end of arm tooling
« 2 rectangular fixtures for holding a part
« A Roboguide Simulation TPP Program which moves the part )

-3 Simple Workcell Step 2. £ from one fixture to the other.
- [2) Simple Workcell Step 3: A |
£ -_'-)] Simple Workcell Step 4. This warkcell is built, and is available in Directory: '
- [2] Simple Workeell Step 5: A i
-~ [2] Simple Workeell Step 6: A « Windows XP: \Documents and Settings\All Users\Application
. ﬂ Simple Waorkcell Step 7: C Data\FANUC\ROBOGUIDE\Sample

L. [2) Simple Workcell Step 8: F| Workcells\HandlingPROWorkcell Example

| L. [7 Simple Workcell Step 9: g « Windows Vista, Windows 7:

3 HandlingPRO- A simple pick : C:\ProgramData'FANUC'\ROBOGUIDE\Sample

I : HandlmgPRO Multi : obzt Ha Workeells\HandlingPROWorkcell Example

@ PalletPRO" A Simple Pallet 1)
@ WeldPRO and HandlingPRO:
@ Build an auxiliary axis exampl
@ Robot Link Example

| @ Coordinated arc between a rol . Rubogude is running with no workcell defined

L Q Coordinated arc among four rc e e

Initial state of Roboguide:

@ Roboguide Menus

@ Using the 3D World

(Y Jogging the robot Simple Workcell Step 1. Creating a new workcell

@ About the PRO Process Navigato Simple Warkcell Step 2 Editing the robot properties

@ Cell Browser Simple Workcell Step 3. Add a part to the workcell

@ Creating. Opening. and Working \__ Simple Workcell Step 4 Adding End of Arm Tooling to the robot

[ Roboguide CAD

g ;\;obr;u;j du:f;hvslit::;zﬁw“em Simple Workcell Step 6: Add a place fixture to the workcell

Simple Workcell Step 5. Add a pick fixture to the workcell

_____ Q Using UFRAMES Simple Workcell Step 7- Create a robot program

'
: Q Working with Fixtures Simple Worcell Step 8. Run the program
- @ Working with Obstacles Simple Workcell Stap 3. Creating an AVI of vour workeell

@ Working with Parts
- @ Teaching a program I
- @ Conveyor Tracking with ROBOGL
------ Q Ca{tblanng your workcell -

¢ | 11 ] "
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6 . 2 MUESTRA DE CELDAS DE TRABAJO

Con ROBOGUIDE, se preparan celdas de trabajo de muestra. Consulte '3.2 PROCEDIMIENTO PARA LA INSTALACION' sobre el

procedimiento para instalar celdas de trabajo de muestra.
Las celdas de trabajo de muestra estan instaladas en el siguiente directorio.

* Windows XP
¥Documentos y configuraciones¥Todos los usuarios¥Datos de la aplicacion¥FANUC¥ROBOGUIDE¥Células de trabajo de muestra

» Windows Vista/Windows 7
¥Datos del programa¥FANUC¥ROBOGUIDE¥Células de trabajo de muestra
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7 COMO UTILIZAR LA AYUDA EN LINEA

ROBOGUIDE incluye la ayuda en linea que resume explicaciones detalladas de varias funciones.
En este capitulo se describe como utilizar la ayuda en linea.

Para abrir la ayuda en linea, ejecute ROBOGUIDE y haga clic en 'Contenido’ debajo de 'Ayuda’.
Los 'Contenidos' estan categorizados para cada funcién y contenido, y puede encontrar una explicacion detallada de esto.

-

=
% SimPRO_Master_Help

h ¢ & O

Hide Back Pnt Options

»

ROBOGUIDE Software Introduction i

i ROBOGUIDE simulation and its family of process plug-ins
is targeted to provide an easy to use interface to create

| le ROBOGUIDE Introduction

E o AROBOGUIDE Software Introd

@ Roboguide Softwars Registratic
i Roboguide / PRO Software Wc

workcells and robot programs. ROBOGUIDE simulation
provides offline process programming for FANUC Robots
ROBOGUIDE simulation is centered on an offline 3D-

m

World, and includes robot workcell modeling. TPP

Program teaching. and path playback Accurate cycle

time and robot motion trajectory data are outputs from the
ROBOGUIDE simulation teaching system [
ROBOGUIDE simulation is built upon the FANUC

Robotics Virtual Robot Controller that enables accurate
program teaching and cycle time information

ROBOGUIDE is the core application for other FANUC
Robotics PROcess software

@ Roboguide Menus

- @ Using the 3D World

L@ Jogging the robot

@ About the PRO Process Navig:
L@ Cell Browser

@ Creating. Opening. and Workin
@ Roboguide CAD

@ Working with Robot Controller
- @ Roboguide’s Virtual Robot
@ Using UFRAMES

L@ Working with Fixtures

@ Working with Obstacles

- @ Working with Parts

@ Teaching a program

@ Conveyor Tracking with ROBO!
@ Calibrating your workcell

@ PalletPRO - Unit Loads and To
@ PaintPRO Booths, Jobs, and £
L4 Running a Program

L@ Viewing Robot alarms

Q Options Page

@ MotionPRO

- @ Advanced Development Tools
@ OLPCPRO

- @ Vision Simulation

@ ROBOGUIDE PickPRO Simule
@ External Device Connection
@ DiagnosticsPRO

.. @ ChamferingPRO

New Features in ROBOGUIDE Software V7

Features included with ROBOGUIDE:

A fully integrated emvironment with graphical UIF
components to simplify the robot cell teaching
process — Process Navigator

Extensive warkcell tutorials

Extensive Help for procedures of how to operate the
software

Sample workcells

A full 3D world environment: with zooming, panning
and rotation

Robot jogging: with an end of arm drag and drop teach
tool. and traditional teach pendant style jogging

Single robot workcells: many robots supported
= Work envelope view
Workcell Modeling: support
o IGES CAD import

Primitive shapes: spheres
rectangles. and cylinders
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Si no puede encontrar el contenido deseado, haga clic en la pestafia 'indice’ o en la pestafia 'Buscar' y escriba la palabra clave. Se
muestra la lista de contenidos relacionados con la palabra clave escrita.

Controlling a program from the run panel
The menu bar buttons tons on the ROBOGUIDE

lati fi Run Panel window allow you 1o control
a program. Functions include

Create an AVI { . | the program runs and
generates an AV| mowe fils. Options selectad
on the run pangl are used

Run the program { » ). runs the program from
the start. For more information ragarding
running multiple robot workcells see Running
muitiple robot workes|ls

Hotd tha pragram { M} holds the program

Abort the program ( L J- aborts the program

Reset the robot (& | sends a reset to the
wiitual rabot controller

-

To control a program from the run panel

¥ | 2 Ifnot selected szlect the desired program to
Fiz Tracking Tases run from the cell browser

Ral Tracking with :ahlf-;:g and PantToo 3 Oopan the run pans! window

3; RRg WH E A scttvers 4. Click the left mouse button on the desired

R Mociials function 85 descrived above
Fiaach Check
Fecord buttan
Feconl Bultu

Baduong cyse tma whan the paiist retres
Feducng cycie tme when the oallet retres
Fefreah Diaplay

Ademas, si hace clic en el boton 'Ayuda’ que se encuentra en la parte inferior derecha de una propiedad o una ventana de herramientas,
se abre su ayuda en linea.

I - &
Moe  Deck Pt Qusert
Tima nthe etz ne. The et bar bttt tons oa the ROBOGUDE
~ I software Run Pansl wandow allew you ta control
[Proarm aprogram Functions include
[
JT g « Gramts an AVI (%] the orogram runs and
Crezbe jganerates an AV maus file. Options selacted
| q;’:_' L iuis on the run panel arebl..l!ed
FRogrms gorataince) = Run the program ((B0) rung the pregesm frem
General ! Hoa e the start For mar ménsmatan egardng
Cortralier ftarmation 1 g Trmeze runmeng il robed woskcsiin e By
Progrwm an Powtorfame mltiphe bt sexicely
HName Rooat Cantrosert _;,'w'“:‘_ i
Model  R-ZOI0BHESF Senalize Rt ot Tanci, iindse <1 A pragromi .’ et s oo
S s Frogess Abert the program zedts the program
[ Visitie Frapurs thal v g pel waalee oy L »
|¥! Programs visitle when conirofler is not seeckd = « Feset the robor (= | sends 8 resat to the
[ TeachTool Visitle  Radius % R Five et vietupl rabet controer
= . Framel e
|7 Wire Frame - "] By Eage
Transparent Opague |Frewwty Fage Tk Tocontrol & prog Lo k
e
Location Wik Enveiope fack 1
X 0000 mm | L ShowWark Envelope O s 1 A T T T e p—
® UToolZero "'11».;':':": Tomee run from the call browser
! ™ Rt win Bars® R0 ardd Bt The. Cgan thae 5 i vl
¥ £.600 mm ) Gurrent UTaal ebimoi g - 3. Qganthe yo panel wingow
—_— [y 4 Chck the lak mowss button on the deswnd
z £.000 mm B Havmsla fanction 25 descnted aove
Bt Shrcei
W G000 deg Fecind Button
- =
[ 0000 oeg il
A 0.000 deg ﬂmﬁ'
e
Facicer
(7] Show robot coliisons B e
[F] Lock Al Lacatian Vsiuss bt Mty -
e .
[ owe |
[@] [Cox ] [cwmen] | (ke ] J
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8 CREAR UNA CELDA DE TRABAJO

Este capitulo describe como crear el robot virtual y la celda de trabajo.

Contenido de este capitulo 8.1
CREAR UNA NUEVA CELDA DE TRABAJO 8.2

CREAR UNA CELDA DE TRABAJO DESDE BACKUP

8 . 1 CREANDO UNA NUEVA CELDA DE TRABAJO

Los procedimientos son los siguientes.

1. Si crea una nueva celda de trabajo, haga clic en 'Nueva celda’ en 'Archivo' 0 haga clic en '1. Iniciar nueva celda' en el Navegador de
procesos. Process Navigator es una funcién que admite la creacién de una celda de trabajo.
De acuerdo con el procedimiento del Process Navigator, se puede crear faciimente una celda de trabajo.

TepMen Pt Teeh  ffindes  Hrp

_e--!'j_-.:-loano:.n!.'ﬁ_'-t'.a
. =i - |5 = Y

4 B Ene) of Aem Tookng
5 Adds Farlure bo the Coll or
A3 on Utalochs o (rw Ul

e

Si abre una celda de trabajo existente, haga clic en 'Abrir celda’ debajo de ‘archivo' o haga clic en 'Abrir celda existente' en el Navegador
de procesos.

2. Cuando hace clic en 'Celda nueva’, se abre el 'Asistente de creacion de celdas de trabajo’. Segun este mago,
avanzar el ajuste.

3. Ingrese el nombre de la celda de trabajo y haga clic en el botén 'Siguiente'. Sin embargo, no puede ingresar el mismo nombre con

celda de trabajo existente.
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Dgiste lem

me. Ifth you enter is already in the list of sxisting

4. Seleccione el método para crear un robot. Seleccione 'Crear un nuevo robot con la configuracion predeterminada de
HandlingPRO' y haga clic en el boton 'Siguiente>". Para otros métodos, consulte la ayuda en linea.

Step 2 - Rocot Creaton Memod
 Select the method to create a robot.

@ Createa new robot sefault HandlingPRO config.
) Craate a niw robstwith thie kst used HandlingPRO conty

1) Create arobot from afile backup.

() Create an exact copy of an existing robot

L

5. Seleccione una version de robots virtuales y haga clic en el botén 'Siguiente>'.

6. Seleccione la aplicacién/herramienta segiin sus necesidades y haga clic en el boton 'Siguiente>".
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Wizard Navigator

1: Workcell Name
HandlingPRO1

2 Robot Creation Method
Create from scratch

3. Robot Softwars Vamion

FANUC

Step 4 - Robot Application/Tool

Select the Application/Tool package to be loaded
ArcTool (HS41)

DispanseTool (HSS3)

HandlingTool (HE52)

LR ArcTool (HE74)

LR HandhngToal (H551)

LA Tool (HE48
SpofTools (HES0)

“e7y  This listrep ofthe T

arevalidfor
version youhaveselecied

0

 help

7. Seleccione un modelo de robot principal de la lista que contiene todos los robots.

Si no puede encontrar el modelo de robot que desea usar, intente nuevamente para habilitar la casilla de verificacion 'Mostrar los
nombres de variacion del modelo de robot'.

1: Workcell Name
HandingPRO1

2. Robot Creation Method
Create from scratch

3. Robat Scoftware Version

4: Robot Application/Tool
Handling Tool (H552)

5: Group 1 FRobot Model

6: Additional Motion Groups

7: Robot Options

B Summary

FANUC

Step & - Group 1 Robot Modal
Select the primary robot model for this controller

Showthe robot model variation names

Type Order Num Description

&7 Robot  HBa2 P.250i6/105

#® novot  HE30 P.250i1E

&% Robot  HE2Z P-2SAKC

& Robot  HB04 P.500

&% Ropor  HEDS 505

8" Robot  HEge PT00IAS

& nobor  Hea2 T00IA1SP

a'.lr-u.. HEE1 Positionar &
oozt HESY Foationer &
® Rooor HEE2 R-100D18/100F
® Robot  HEE1 R-10004A/B0F
® Rooer  HETD R-20008/100
[® Robor  HEOT R-20008/1007
i® Robot MGG R-20008/125L
i® skot  MET! R-20008/150U
. Robot HEO04 R-Z000E/165CF

I"i“ This list insall afthe it are forgroup 1 based on
‘\l) have madeso far. Pleaseselect one.

| Cancel ” «Back “ Hext» ]| Enish |

s you

Help

8. Seleccione robots y posicionadores para grupos de movimiento adicionales.
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Step & - Addifionsl Motion Groups

‘Wizard Navigator Select robots and positioners for additional motion groups, if any
1: Workcell Name [¥] Showthe robot model variation names
HandingPRO1
2 Robot Creation Method Type Orgsr Num Groups Description X
i g:;’;\:'_‘ sc!ac:! ‘unm.. HETT iany) 1-4xs Servo Postioner Compact type [Sobd rype.TnDng,:[ J
B dProst HETT z 1-4xis Servo Postioner Compact type (Seid type, 1000kg;
4 ‘.Ru.l:ﬂ Aoplication/Tool P rostl. HETT 3 1-dacis Servo Positioner Compact type (Sold type 1000kg]
Handing Toal (H552) ’Pnam... HETT & {-fixis Servo Posttioner Compacs type (Sold type, 1000kq]
5: Group 1 Robot Model &Unde... HETE (any) 1-fucs Servo Postioner Compact type (Sold type, 1500kg!
R-20008/165F (H728) T - A ~ e e AP
: Additional Motion Groups ull = !
7: Robot Options Type Orderlium  Deserpiion
By 2 (none)
3 (none)
& (none)
5 (none)
8 (none)
71 (none)
P [ (none)
I-'di" Ihis list ins all ofthe 4 i for group 1 based on you
ave madeso far. Pleasessiectone.

FANUC [Ccanen | [ e J[(new [ zisn

9. Seleccione las opciones de software y haga clic en el botdn 'Siguiente>'.

Step T - Robot Options

1: Workcell Name Software Oplions || g [ 5|
HandingPRO1
2: Robot Creation Method @ Sortby Mame
Create from scratch () Sort by Order Number
3. Robet Scftwane Version
V7 [ Ascil Upload (RS07) 2
4: Robot Application/Toal [#)Dsta Acauistion [RE31) @
Harding Tasl (H532) [FIPC intaface {RB21)
5: Group 1 Robot Model [} 2D Visic: (4726)
R-2000iB/165F {(H738) 3D Mision B Picking (783)
6: Additional Motion Groups [F]30L Discannaction (1508
lf‘m [F1ABRIO it e104) (S78)
e e [ElAceu Cur Fes Out (1673}
" [FlAccuCalz (R635)
[l Adapt Ct (RE0S)
[FlAdust Poirt L1550)

[FlAdv. Canst Path DEMO (R746)
[FlAdv. Constant Path (1291}
[ Aiarm Cause, Remedy (REES) >

s ilabie opti d by th i deso far. Options ihat are
TG SOt e o ARG RAPHO e OleaLia S ol bbby
changed.

FANUC (o | (2o | [ J[ £

| ]

10. Finalmente, asegUrese de que sus opciones sean correctas y haga clic en el botén 'Finalizar'.
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s o e
& Workeell Creation Wizard ==
Step B - Summary
m_d Nww : Review your choices before finishing the wizard
1. Workcell Name It is the users responsibility to valldate "
HandlingPRO1 the integrity of data exchanged from a
2° Robot Creation Method Roboguide robot to any other robot.

Process: HandlingPRO

Workcell Name: HandlingPRO1
Virtual Robot Controller: V7.70
Application Tool: Handling Teol

n

1 Robot Model:
A-200GE/TE5F (H738) Group 1: R-2000iB/65F (H738)
6: Additional Motion Groups (= Memory Sizes.
[none; -FROM: 32 MB
7 Robot Options CMOS: 2 MB
See summary page -~ DRAM: 32 MB
8: Summary = L0 Corfiguration:

-Set up for simulation
|- Robet Languages:

-English Dictionary (H521)
= Robet Options:

|| Userobet library defauits found in group definiion fles

= Here are alithe selections you've made inthe wizard. Make sureeverything is correct for your
\\1) simulation, then pressFinish to apply them.

FANUC _ Cancel l| gack || west Finish ‘

11. Después de finalizar la configuracion, se inicia un robot virtual en el modo de inicio inicial. Espere un momento hasta
gue se complete el inicio inicial.

8 Starting Robot Controllerl: Init Start

"Loading R668 (Arc Advisar, Part |) "
"Loading TCPE (TCPP Extention, Part |) "
"Loading FVRC (¥irtual Robot, Patrt |) "
"Loading J523 (Cycle Time Priority, Part
"Loading CMSC (Common shell core, Part |
"Loading STYL (Common style select, Part
"Loading ORSR (Enhanced Rob Serv Regq, Pa
"Loading CTOP ECycle time Opt ., Part 1)
"Loading H510 (Kernel + Basic S5/W, Part

Loading from api

[ow] Lo fl=flof o) (= [

Virtual Rotot Status
g} Creating or recreating Virtual Robat Simulator .

12. Ahora, la celda de trabajo de composicién de requerimiento minimo fue creada completamente.
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Fie Edt Vew Cof Fobot Tesch Totfon  Peject Took  Window Help
Ded <« 1 47
BE QELIFA, - LW e ) ns a0 BILKE

AL e rw iy e - - B

82 CREAR UNA CELDA DE TRABAJO DESDE BACKUP

Con ROBOGUIDE, se puede crear una celda de trabajo a partir de un archivo de copia de seguridad del robot real. Esta seccion describe el procedimiento para crear

un robot virtual a partir de todas las copias de seguridad. Para obtener més informacién sobre todas las copias de seguridad, consulte el manual del robot real.

El procedimiento es el siguiente.

1. Obtenga todos los datos de copia de seguridad del robot real. Inserte una tarjeta de memoria en el controlador de robot real.

2. Seleccione 'Men('-'/ARCHIVO' en la consola portéatil.

3. Pulse F4 'BACKUP' y seleccione 'Todo lo anterior'. Se inicia toda la copia de seguridad.

4. Una vez finalizada la copia de seguridad de All, extraiga una tarjeta de memoria del controlador de robot real e insértela en

5. Ejecute ROBOGUIDE, cree una nueva celda de trabajo.

6. Con el mismo procedimiento de '8.1 CREACION DE UNA NUEVA CELDA DE TRABAJO', 'Método de creacion de robot' seleccione 'Crear un robot a partir de una

copia de seguridad de archivo' y seleccione 'BACKUPDATE.DT' de los datos de copia de seguridad guardados.
Haga clic en el botén 'Siguiente>'.

7. La configuracién del robot se carga desde la copia de seguridad. La version del robot, la aplicacion y el modelo del robot se configuran automéaticamente. Avance el

procedimiento restante de acuerdo con el asistente de creacion de celdas de trabajo.

8. Después de crear un robot virtual, confirme que tiene la misma configuracion que el robot real.
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9 FUNCIONES DE ROBOGUIDE

Este capitulo describe las funciones de ROBOGUIDE.

Contenido de este capitulo
9.1 INTERFAZ DE USUARIO

9.2 OPERACIONES DE ROBOGUIDE 9.3

CONEXION CON EL ROBOT REAL

9.1

INTERFAZ DE USUARIO

Esta seccidn describe la interfaz de usuario de ROBOGUIDE.

9.1.1 Disposicion de la ventana

El disefio de la ventana de ROBOGUIDE es el siguiente.

T HandlingPRO - FHESE - (R0250) - HandlingPROL :_H@M
File Edit View el Robet Teach Test-Run Dr:]é:t Toole wWindcw help

R = R ?

L - BHLEE N8 L‘.-ﬂa;‘fﬂ\-puugo L e

QA3 Y “’7:51"“#7’;-5’0' Y - G-

4 Process Navigator gl | \ \

| Deafine the Cel| |

1 Start New Cali_or

2 Edit Robot Properties

3. AddaPart 1o the Cell

4. Edit End of Asm Tooling

5 Add e Fodure to the Cell, or

Add an Ubstacle to the Uel |

Teach TP Programa |
P Provucon |

Open Existing Cell \

b_mm@

Navegador de celdas

Barra de herramientas

N~

Navegador de procesos

[ Rabat Gontroller1 £
el .

Barra de estado

< Mo robot errors > /

Barra de menus

& 77 - Robot Controllerl 8
5 tog
-
- Hand | ingTool |s
- e, 1030 TDAT DO |
- 8l
- Copyright 2012, All Rights Rezerved iP
- IFANUC LTD, FANUC Robotics Aﬂef-ca, Ine ol
|L|cerzeﬁ Software. Your use constiiutes
== lyour scceplance Thiz preduct protected o
mm oy zeveral U .8 patents Pt
-
i[ TYPE | LICENSE PATENTS HELP
| B F1 2 3 F4 75 Mext
— :
I SHIFT
|=| | miE

o1 |
\. o

TP KayPas

Currart Fosben | Virtum Rovat Setangs

(T 100%

GP: 1 - R-2000iB/ 185F [F-
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9. 1 2 Navegador de procesos

Process Navigator es una funcién que admite la creacion de una celda de trabajo. La celda de trabajo se puede crear facilmente de acuerdo
con el procedimiento que muestra Process Navigator.

.

4 Process Navigator &)

| Define the Cell ]

1. Start New Cell. or
Open Existing Cell

2. Edit Robot Properties

3. Add a Part to the Cell

4. Edit End of Arm Tooling

5. Add a Fixture to the Cell, or
Addan Obstacletothe Cell |

[ Teach TP Programs ]
[ Run Production ]

913 Navegador de celdas

Todos los elementos (un robot, un programa, una pieza, etc.) de una celda de trabajo se muestran en el Navegador de celdas mediante una
estructura de arbol. El usuario puede acceder a estos elementos desde el Navegador de celdas.

[&- Cell Browser- HandlingPRO1
= ;’ﬂ HandlingPRO Workcell

¥4 Fixtures
..M Parts
-] Robo Controers
: Obstacles
foe @ Profiles
Dimensions

Targets

155 &

Target Groups

'@ ltachines
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Fixtures

Fixtures se definen como objetos que ponen una parte. Una pieza se utiliza asociada a un accesorio. Cuando se mueven los aparatos, la pieza
asociada también se mueve a la vez. Para agregar accesorios, haga clic con el botdn derecho en 'Accesorios' en el navegador de celdas y
haga clic en 'Agregar dispositivo', o haga clic en 'Agregar dispositivo’ desde la ‘Celda’ de un menu.

& Partes

Las partes se definen como objetos que son manipulados por un robot. Para agregar partes, haga clic con el botén derecho en 'Partes' en el
navegador de celdas y haga clic en 'Agregar parte’, o haga clic en 'Agregar parte' desde la 'Celda’ de un menu.

% Controladores de robot Los

controladores de robot se definen como robots virtuales creados en ROBOGUIDE. Se pueden configurar programas, cuadro de herramienta,
cuadro de usuario, etc.

MObstéculos Los

obstaculos se definen como un objeto con el que un robot no debe entrar en contacto. Para agregar obstaculos, haga clic derecho en
'Obstaculos’ en el navegador de celdas y haga clic en 'Agregar obstaculo’, o haga clic en 'Agregar obstaculo' desde la 'Celda’ de un menda.

@Perfiles La

informacién, incluido el tiempo de ciclo de una simulacion, se muestra en los perfiles. cuando comienza una simulacion, los datos del perfil se

agregan automaticamente.

Dimensiones Las

dimensiones se definen como la distancia de dos puntos especificados en el objeto en una celda de trabajo. Con el fin de

s
agregue dimensiones, haga clic con el botén derecho en 'Dimensiones' en el navegador de celdas y haga clic en 'Agregar dimensién’, o haga clic en la barra de herramientas y use la

herramienta de medicién de distancia.

Objetivos Los

. X . . L . . . (@ )
objetivos se definen como informacion de posicion en la celda de trabajo. Para agregar objetivos, haga clic y use la &) enabarra de herramientas,

herramienta de destino. Consulte la ayuda en linea sobre cémo utilizar una herramienta de destino.

g
E:?Grupos objetivo Los
grupos objetivo se definen como lo que agrupa a los objetivos. El programa TP se puede crear a partir de grupos objetivo. Para agregar grupos
objetivo, haga clic con el boton derecho en 'Grupos objetivo’ en el navegador de celdas y haga clic en 'Agregar grupo objetivo', o haga clic en

'Agregar grupo objetivo' desde la ‘Celda’ de un mena.

%Méquinas Las

maquinas se definen como equipos periféricos que funcionan mediante un servomotor o una sefial de E/S, como un eje de riel y la mano del
robot abre y cierra, y una maquina herramienta cuya puerta abre y cierra. Para agregar una maquina, haga clic con el botén derecho en
'Maquinas' en el navegador de celdas y haga clic en 'Agregar maquina’, o haga clic en "Agregar maquina" desde la 'celda’ de un menu.
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9.1.4 Barra de herramientas

En la barra de herramientas, las operaciones de uso frecuente se organizan como un botén. Si hace clic en el botén, la funcién se puede llamar faciimente.

D &
E : Cree una nueva celda de trabajo, abra la celda de trabajo y guarde la celda de trabajo.

: Deshacer rehacer

- N
= %

=i

: Mostrar navegador de celdas. / Mostrar navegador de procesos.

ﬁ : Seleccione una herramienta de aprendizaje.

HI= . muestra un panel de ejecucion.

® ) Il B A

: Ejecutar programa, detener programa, grabar pelicula, etc.

% —% % : Acercar / alejar.

+ +* - & o
e 7 e »
T @ ' @ A @ _: cambia la direccién de la vista.

@ : Ver estructura de alambre.

s |
:Ejecutar herramienta de medicion

9.1.5 Barra de menu

En la barra de mend, las funciones de ROBOGUIDE se clasifican para cada elemento. Seleccione las funciones desde aqui.

Windew Help

Q
L]

File Edit View Cell Rocbot Teach Test-Run Project To

9.1.6 Barra de estado

En la barra de estado, se muestran el nombre del programa y el controlador de robot seleccionados, asi como la informacién del error.

[ Robot Controller | {3 ¢ Mo robolt arrars > £ 100% @P: 1 - R-2000iB/165F [3:
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9.2 OPERACIONES DE ROBOGUIDE

Esta seccion describe coémo operar ROBOGUIDE.

Rotar vista Arrastrar

hacia la derecha.

Vista panoramica

Avrrastre con el botén derecho mientras mantiene presionada la tecla Ctrl, 0 mueva el mouse mientras presiona el botén de rueda.

Acercar/alejar Mueva

el mouse en la direccién de arriba hacia abajo mientras mantiene presionados ambos botones del mouse o gira el botén de la rueda.

Seleccionar objeto Haga

clic izquierdo en un objeto.

Abrir la pagina de propiedades del objeto Haga

doble clic con el botén izquierdo en un objeto.

Mover objeto a lo largo de un eje

Seleccione un objeto y se mostrar& una triada verde en él. Arrastra hacia la izquierda uno de los ejes.

Mover objeto Seleccione

un objeto y se mostrara una triada verde en él. Arrastre hacia la izquierda la triada verde mientras mantiene presionada la tecla Ctrl.

Rotar objeto Seleccione

un objeto y se mostrara una triada verde sobre él. Arrastre hacia la izquierda uno de los ejes mientras mantiene presionada la tecla Mayus.

Mueva el TCP del robot a la superficie del objeto Haga clic con el botén

izquierdo en la superficie mientras mantiene presionadas las teclas Ctrl y Mayus, y mueva el TCP a la posicion en la que hizo clic.

Mueva el TCP del robot al borde del objeto Haga clic con el botén

izquierdo en el borde mientras mantiene presionadas las teclas Ctrl y Alt, y mueva el TCP a la posicién en la que hizo clic.

Mover el TCP del robot a la parte superior del objeto

Haga clic con el botén izquierdo en la parte superior mientras mantiene presionadas las teclas Ctrl, Alt y Shift, y TCP se mueve a la posicién en la que se hizo clic.
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93 CONEXION CON EL ROBOT REAL

Esta seccion describe cémo conectar ROBOGUIDE con el robot real.

931 Conexién de ROBOGUIDE y The Actual Robot

Después de conectar ROBOGUIDE con el robot real, el movimiento del robot real se puede monitorear en
ROBOGUIDE vy los programas se pueden transmitir al robot real. Para conectarse con el robot real, conéctelo con
ROBOGUIDE con Ethernet y use una funcién de simulador. Para obtener mas detalles, consulte la ayuda en linea
sobre un simulador. (Ejecute un simulador en el menu - herramienta y haga clic en el boton de ayuda).

La configuracién se muestra a continuacion.

robotreal

Concentrador Ethernet

Cable de ethernet

(Cuando conecte una PC con un robot real directamente, use un cable cruzado).

932 Conexién de ROBOGUIDE y Teach Pendant

Después de conectar ROBOGUIDE con la consola portatil real, el robot virtual puede ser operado por la consola
portatil real. Para obtener mas detalles, consulte la ayuda en linea 'Roboguide's Virtual Robot'-'Using the iPendant’

La configuracién se muestra a continuacion.

iColgante

Convertidor

Cable de conexién iPendant -

Fuente de alimentacién DC24V

T
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OPCIONES DE ROBOGUIDE

Las opciones de ROBOGUIDE se muestran a continuacién. Dado que la configuracién de opciones puede cambiar, comuniquese con nuestro

representante de ventas para obtener informacion sobre la configuracién mas reciente.

nombre del producto

Contenido

Opcién de PC estandar

Opcién de PC de vision

Ensefie un proceso de visién y simule con iRvision virtual.

Opci6n de cambio de visién para PC

Investigue la postura de medicién del cambio de visién y genere un

programa de medicién automaticamente.

Opcién de PC de estimacion de vida

Analice el movimiento para investigar la carga util que acttia sobre el

reductor y calcule la vida util del reductor.

energia

Opcién de PC de estimacion de consumo de

Analice el movimiento para investigar el consumo de energia de cada

movimiento y calcule el consumo de energia del robot.

Opcién PC para conexion CAM

Conecte CAM y ROBOGUIDE y simule con gran precision.

Opcién PC pintura lubricante

Simule el area, el tiempo y el espesor en que se rocia el

lubricante.

Opcién de PC de monitoreo del sistema

Registre tanto el movimiento del robot como la informacién de ejecucién
del programa sincronizada con los datos de la cAmara. Se requiere

una cdmara por separado.

Opcién de ubicacion automatica de PC

Calcule la posicion del robot en la que el tiempo de ciclo se

vuelve el mas corto en el rango especificado.

Opcién de PC con interfaz iPendant

Muestre el disefio de ROBOGUIDE en el iPendant real.

Opcién de PC de seguimiento de linea

Simule la operacién de trazado de linea.

Opcion de PC de estimacion de trabajo

Emule OVC y OH utilizando la corriente del motor.

Opcion de PC de andlisis de movimiento

Conecte los robots a la PC y obtenga datos de movimiento y sefiales de

E/S.

Opcién de herramienta de soporte de

aplicaciones

DiagnésticoPRO Supervision de robots, diagnéstico de servoalarmas y andlisis de
movimiento.

MovimientoPRO Optimizacion del tiempo de ciclo, optimizacion de la ruta, optimizacion de
la vida Util del reductor y optimizacion de la potencia.

SoldaduraPRO Menu especial para soldadura por arco y generacion de programa
TP para soldadura por arco.

pinturaPRO Menli especial para pintar.

PaletPROTP Genere un programa TP para paletizar y simule el paletizado.

BiseladoPRO Menu especial para desbarbado y generar programa TP para
desbarbado.

SpotPRO Genere el programa TP para la soldadura por puntos y la
configuracién automatica de las sefales de enclavamiento.

CoordiWeldPRO Genere un programa TP para la soldadura por arco coordinada de
varios robots.

PickPRO

Generar programa TP para picking y seguimiento visual.

MachineToolPRO

Conecte ROBOGUIDE a un dispositivo externo

(NCGuide, PLC), y simulacién.

Paquete de traductor de Ascii

Traductor de programas TP (texto <-> binario), traductor KAREL y

traductor de variables (binario -> texto).
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B RESOLUCION DE PROBLEMAS

En este capitulo se describen las preguntas mas frecuentes y sus soluciones.
Contenido de este capitulo B.1

PREGUNTAS FRECUENTES SOBRE
ROBOGUIDE B.2 PREGUNTAS FRECUENTES SOBRE EL ROBOT VIRTUAL

B . 1 PREGUNTAS FRECUENTES SOBRE ROBOGUIDE

ROBOGUIDE no funciona correctamente.

1. Si Windows y .NET Framework no son la Ultima version, es posible que ROBOGUIDE no funcione correctamente.
Ejecute 'Actualizacién de Windows' y actualice un controlador grafico.

2. Si el inicio y la salida de un Virtual iPendant se repiten con la ventana del panel virtual seleccionada, es posible que ROBOGUIDE no
funcione correctamente.

3. Si no hay suficiente espacio libre en disco en la unidad local para guardar una celda de trabajo, es posible que ROBOGUIDE no funcione
correctamente. Asegure suficiente espacio libre en disco. Especialmente, cuando grabe una pelicula de gran tamafio, como alta
resolucion y mucho tiempo, tenga cuidado.

4. Si las operaciones l6gicas se repiten en poco tiempo, es posible que ROBOGUIDE no funcione correctamente. Por ejemplo, si es
necesario esperar las sefiales de E/S de la siguiente manera, las operaciones légicas pueden repetirse en poco tiempo.

LBL[1]
Sl DI[1]=DesactivaddMP LBL[1]
En este caso, inserte operaciones de espera y reduzca la ejecucion de operaciones logicas.
5. Sila ruta de una celda de trabajo es demasiado larga, es posible que ROBOGUIDE no funcione correctamente. Acortar el camino de un

célula de trabajo.

Las operaciones de ROBOGUIDE son lentas.

. Elimine objetos innecesarios, como accesorios y piezas.

=

2. Elimine configuraciones de E/S innecesarias.

3. Si utiliza la funcién de deteccién de bordes de las piezas, la carga de la CPU aumenta y las operaciones pueden ser lentas.
Solo cuando lo necesite, habilite la funcién de deteccién de bordes.

4. Si se realizan dibujos de esferas y deteccion de colisiones, la carga de la CPU aumenta y las operaciones pueden ser lentas. No use
esferas tanto como sea posible.

5. Si se utilizan datos CAD de gran tamafio, la carga de la CPU aumenta y las operaciones pueden ser lentas. No haga
utilice estos archivos CAD.

6. Si la calidad de carga de los datos CAD es la configuracion de énfasis en la calidad, la carga de la CPU aumenta y las operaciones
pueden ser lentas. Establezca 'Calidad del objeto’ en 'Mejor rendimiento’ en 'Herramientas'-'Opciones'-'General'. El dibujo se vuelve
mas tosco, pero la velocidad de simulacion mejora. Para validar este cambio, reinicie ROBOGUIDE.

7. Intente usar la funcion 'Diagnéstico’. Mediante esta funcién, se puede mostrar el tiempo relativo a la actualizacion de gréaficos, deteccion
de colisiones, etc. Para obtener mas informacién, consulte la ayuda en linea de ROBOGUIDE. Ejecute la funcién 'Diagnéstico’ en
'Herramientas' del menda.

8. Si se valida la funcion 'Deteccion de colision' y se ejecuta una simulacion, la carga de la CPU aumenta y las operaciones pueden ser
lentas. Ejecute 'Ejecutar panel' en 'Test-Run' del menu y deshabilite la funcion 'Collision Detect'.

9. Si se valida la funcion 'TCP Trace'y se ejecuta una simulacion, la carga de la CPU aumenta y las operaciones pueden ser lentas. TCP
Trace es la funciéon que muestra la ruta del punto central de la herramienta durante la simulacion. Ejecute 'Ejecutar panel' en 'Test-
Run' del men( y deshabilite 'Recopilar seguimiento de TCP'.

10. Si la 'Frecuencia de actualizacién' es alta, la carga de la CPU aumenta y las operaciones pueden ser lentas. La tasa de carga de
actualizacién es el valor que muestra la cantidad de veces que la ventana se actualiza durante un segundo. Ejecute 'Ejecutar panel'
en 'Test-Run' del menu y configure 'Run-Time Refresh Rate'

-44 -



Machine Translated by Google

B-83234ES/01 B. RESOLUCION DE PROBLEMAS

menor. Si la frecuencia de actualizacién se reduce, el dibujo se vuelve mas tosco, pero el tiempo de ejecucion del programa mejora.

11. Si se muestran 'Editor de programa de simulacién’, 'Perfilador’, etc., la carga de la CPU aumenta y la
las operaciones pueden ser lentas. Cierre las ventanas que no utilice tanto como sea posible.

12. Al grabar una simulacién, reduzca el 'Tamafio AVI'y la 'Frecuencia de actualizacion'.

13. Con la funcién 'Diagndstico’, si se muestra que la actualizacion de gréaficos ha tomado mucho tiempo, el rendimiento puede mejorar
introduciendo una tarjeta gréafica de alta velocidad correspondiente a OpenGL.

14. Confirme el uso de la memoria por el administrador de tareas. Si no hay suficiente memoria, el rendimiento se reduce rapidamente. Al
menos, recomendamos 2 GB de memoria 0 mas.

La visualizacion de los archivos CAD cargados es toscay sucia.
Establezca la calidad de carga de los datos CAD en la configuracién de énfasis en el rendimiento. Abra '‘Opciones' en 'Herramientas'-'General’
del menu y establezca 'Calidad del objeto' en 'Mejor calidad'.

Es imposible cargar archivos CAD en formato IGES.
ROBOGUIDE convierte archivos IGES en archivos CSB al cargar archivos CAD. Si el tamafio del archivo es grande, es posible que no se
pueda cargar porque la memoria no es suficiente. Pruebe los siguientes métodos.

1. Configure el sistema operativo en Windows de 64 bits. Con Windows de 64 bits, puede haber mas memoria disponible y pueden
cargarse archivos CAD mas grandes. Sin embargo, se debe requerir ROBOGUIDE V7 Rev.D o posterior.

2. El 'igs2csb’ esta en la carpeta 'soporte’ del disco de instalacion. Este software puede convertir archivos IGES en archivos CSB. CSB es
un formato interno de ROBOGUIDE. Después de convertir los archivos IGES en archivos CSB, cargue los archivos CSB en
ROBOGUIDE.

3. Establezca la calidad de carga de los datos CAD en la configuracion de énfasis en el rendimiento. Abra 'Opciones' en
'Herramientas'-'General' del men( y configure 'Calidad del objeto’ en ‘Mejor rendimiento’.

4. Divida un archivo IGES grande en archivos pequefios y exportelos.

5. Si exporta los archivos desde el software CAD, exportelos en formato STL.

NOTA

No se pueden cargar datos IGES sélidos. Los datos de superficie recortada solo se pueden cargar.

Cuando se carg6 un archivo CAD, otro objeto cargado se reemplazé con un nuevo archivo CAD.

Si se usa el mismo nombre para diferentes archivos CAD, sucede. Cambie el nombre del archivo CAD individualmente.
Especialmente, si se utiliza Modeler, tenga cuidado de que el nombre del archivo CAD a menudo sea el mismo.

Utilice objetos en movimiento, como la puerta abiertay cerrada.

Utilice objetos que interactien con las sefiales de E/S del robot.
Utilice 'MA&quinas'. Es posible operar Maquinas por eje extendido y sefiales de E/S de robot.

Abray cierre la mano del robot.
Es posible simular la operacién de apertura y cierre de la mano del robot cambiando dos archivos CAD, como uno de estado abierto y uno
de estado cerrado. Consulte la ayuda en linea, 'Usar la pestafia Simulacion de herramientas de extremo de brazo' en 'Trabajar con
controladores de robot'-'Trabajar con herramientas de extremo de brazo de robot' y 'Primeros pasos con Roboguide' en "Introduccién al
software ROBOGUIDE".

Restaurar la celda de trabajo.

Primero, copie la celda de trabajo y guarde el estado actual. A continuacién, ejecute ROBOGUIDE y haga clic en 'Restaurar punto de
guardado de celda’ en 'Archivo' del menu.

Los datos de la celda de trabajo clasificados por fecha se guardan en la carpeta 'SavePoints' en la carpeta de la celda de trabajo.

Seleccione el tipo de archivo y los datos de la celda de trabajo para restaurar.
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No es posible ensefiar iRVision en el navegador web.
Usar navegador predeterminado. Haga clic en 'Navegador predeterminado’ en 'Robot' del menda.

Usar camara virtual.

Para ejecutar una simulacion que utilice la cAmara virtual, se requiere la opcion Vision PC. Por favor compre la opcion.

Se eliminé la configuracion del puerto de la camara virtual.
Si la celda de trabajo creada por la antigua ROBOGUIDE se abre en la nueva ROBOGUIDE, es posible que se elimine la configuracién del puerto

de la camara virtual. Restablezca la configuracion del puerto en la pestafia ‘General' de la pagina de propiedades de iRVision.

Es imposible conectarse con la camara virtual.

Si la celda de trabajo creada por el antiguo ROBOGUIDE se abre en el nuevo ROBOGUIDE, la conexién con la caAmara virtual puede fallar. Una

vez cierre la celda de trabajo y abrala de nuevo.

Es imposible instalar Vision PC Controls correctamente.
Primero, desinstale Vision PC Controls de la versién anterior. Si la instalacién de Vision PC Control comienza desde el navegador, cancele la

instalacion y guarde ‘visctrls.exe' en la unidad local.

Después de salir de ROBOGUIDE una vez, ejecute 'visctrls.exe' e instale Vision PC Controls. Después de la instalaciéon, reinicie la PC.

NOTA
Vision PC Control no funciona en Windows Vista o posterior dependiendo de sus versiones.

Es imposible abrir Virtual iPendant.

Pruebe los siguientes métodos.

1. Confirme la configuracion de Ethernet.
2. Ejecute 'Internet Explorer' y abra '‘Opciones de Internet' en 'Herramientas' del menu. Intente eliminar el Historial de Internet Explorer.

3. Deshabilite los complementos de Internet Explorer.
4. Abra 'Opciones de Internet' y haga clic en la pestafia 'Seguridad'. Habilite las siguientes configuraciones.

- Controles y complementos ActiveX / Ejecutar controles y complementos ActiveX.
- Scripting/Active Scripting - Varios/
Permitir META REFRESH

5. Abra 'Opciones de Internet' y haga clic en la pestafia 'Privacidad’. Confirme la configuracion de la Zona de Internet.

6. Si no mejora lo anterior, reinstale ROBOGUIDE. Ademas, intente devolver Seguridad y Privacidad a los valores predeterminados y verifique la

configuracién del software de seguridad.

NOTA Si
los archivos de variables del sistema del robot real de V6.10 y V6.20 se cargan en ROBOGUIDE,
es posible que Virtual iPendant no funcione. En este caso, no se puede utilizar Virtual iPendant.

Es imposible operar correctamente el Virtual iPendant.

Cierre el Virtual iPendant una vez y abralo de nuevo.

Cree una celda de trabajo PaintPRO.

Cree una celda de trabajo PickPRO.
PaintPRO y PickPRO no pueden crear una nueva celda de trabajo desde ROBOGUIDE main. Con el propdsito de crear
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PaintPRO y PickPRO workcell, ejecute PaintPRO y Pick PRO directamente en 'Inicio'-"Todos
Programas'-'FANUC Robotics'

B.2 PREGUNTAS FRECUENTES SOBRE ROBOT VIRTUAL

Robot virtual no funciona correctamente.
Si la celda de trabajo copiada se abre primero, es posible que Virtual Robot no funcione correctamente. Cierre la celda de trabajo una vez y abrala

de nuevo.

Si el programa creado en el robot real se ejecuta en ROBOGUIDE, se detiene en
las operaciones que esperan sefales de E/S.

Ocurre porque las sefiales de E/S conectadas en el robot real no estan conectadas en ROBOGUIDE. Si las sefiales de E/S no se pueden conectar

de la misma manera que el robot real en ROBOGUIDE, se puede considerar la siguiente solucién.

1. Comenta los comandos de espera.

Ejecute 'Buscar y reemplazar' en 'Ensefiar' del menud. Mediante esta funcion, es posible buscar y reemplazar caracteres en los programas.

Por ejemplo, es posible comentar ingresando 'ESPERAR' en el cuadro de texto '‘Buscar' y '! ESPERE' en el cuadro de texto '‘Reemplazar con'.

2. Conecte sefiales de E/S ficticias.
Conecte las sefiales de E/S vacantes del robot y la salida del enlace de la maquina a DI.
3. Utilice el 'Panel de sefiales de E/S'".
Ejecute la 'Utilidad del panel de E/S' en 'Herramientas' del menu. Es posible monitorear las sefiales de E/S especificadas y controlar el

encendido/apagado mediante esta funcion.

¢Es posible cargar programas TP creados con un nuevo robot virtual en un robot

real de una version anterior?
En muchos casos, es posible. Sin embargo, los programas TP que usan funciones nuevas no se pueden usar en el robot real de la versién anterior.
Ademas, no cargue datos que contengan caracteres de ancho completo en robots que no los admitan. En el peor de los casos, las operaciones del

control remoto se vuelven imposibles.

Hay una diferencia en el tiempo de ciclo entre un robot real y una simulacién.

Cuando comienza la simulacién, los frenos se han aplicado al eje de Virtual Robot. Se tarda 0,5 segundos en soltar los frenos.

Si la siguiente simulacion se ejecuta inmediatamente tan pronto como termine la simulacién, el tiempo del ciclo puede acortarse en 0,5 segundos
porque los frenos ya se han soltado. Si la diferencia del tiempo de ciclo entre el robot real y el robot virtual es de aproximadamente 0,5 segundos,

puede ser una diferencia en el tiempo de liberacion del freno. Confirme la existencia del tiempo de liberacién del freno.

Es imposible cargar programas TP.
Se pueden considerar algunas causas.

1. Si la regién de memoria de Virtual Robot no es suficiente, los programas TP no se pueden cargar. Elimine los programas TP innecesarios o
aumente el tamarfio de la memoria de 'DRAM' en la pestafia 'Asistente de edicion de robot virtual'-'Opciones de robot'-'Avanzado’ mediante la

recreacion de Virtual Robot.

2. Si la versién de Virtual Robot es mas antigua que la de un robot real, es posible que no se puedan cargar los programas TP. Actualizar
ROBOGUIDE.

3. Si no se requiere ninguna opcién para Virtual Robot, es posible que no se puedan cargar los programas TP. Recrear

Robot virtual y agregue las opciones requeridas a Robot virtual.

Para conocer otras limitaciones, consulte la Ayuda en linea de ROBOGUIDE.
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