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Homepage di RobotStudio
Accesso al download di software e ad altre risorse.

Forum utenti
Consultate e partecipate alle ultime discussioni del forum sulla
programmazione dei robot ABB e RobotStudio.

Esercitazioni

Scopri come RobotStudio consente di lavorare in manier pil rap
intelligente. Sia che siate un principiante agli inizi o un tecnico e
tecnico alla ricerca di tecniche avanzate, potete scoprirlo qui.

Centro dello sviluppatore
Acquisisci maggiori informazioni sui servizi SDK e Web per svily
diverse piattaforme e per comunicare con i robot di ABB

Gestione delle licenze
Attivare e visualizzare le licenze

Strumento di assistenza
Raccogliere le informazioni di sistema e i registri dei guasti per |
supporto del prodotto

Documentazione

Guida a RobotStudio
Guida all'uso del prodotto RobotStudio

"&) RobotStudio®

Informazioni su RobotStudio

RobotStudio 2021.4 (A 64 bit)
Versione 21.4.9700.0
Note di rilascio

(

Documentazione IRC5

Documentazione OmniCore

Documentazione Add-Ins

b & 0 D=

Documentazione in linea
Accedo a tutta la documentazione Robotics sul web.

Opzioni
I Sincronizzazione
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Percorso:

o Soluzione con stazione e virtual controllqr . _ IC:\Corso Cobot)|
Informazioni (‘_S" Crea una soluzione contenente una stazione e un controller robotico. | modelli
"= di robot disponibili sono elencati a destra.

Recente ﬂ

Stazione vuota
Crea una stazione vuota. Crea

Stampa i
File

Condividi =K

Tk File del modulo RAPID

: & Crea un file di modulo RAPID e lo apre nell'editor.

Online —
? SP=]  File di configurazione del controller

3 Crea un file di configurazione indipendente e lo apre nell'editor.
B Opzioni
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Crea unvirtual controller basato suun
layout esistente.

| Profilo | Percorsi&
¥ Espandi il Nuovo controller...
_Z Esercizio PickPlag Ej Crea un nuovo virtual controller e
Meccanismi aggiungilo alla stazione
> o IRB14050_05
( g? Smart_Gripper nﬁ

id SC_SmartGripper

Controller esistente...
Aggiungi unvirtual controlleralla
stazione,

Crea controller da layout

Nome e posizione del controller

Selezionare la posizione del virtual controller e la versione di RobotWare
da utilizzare

Nome
|Controllert |

Posizione
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RobotWare: Posizioni...
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Supervision Limit avoidance distance 10.017453 |
Supervision Type Friction comp. lead through factor [0.6 \
Transmission Use cfx in robtargets for P-rod robots @ True
Uncalibrated Control Master0 ., ¢ ) False
S r ] |
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v Apparecchiatura

Libreria soluzioni

Documenti
Posizioni... SC SmartGripper

«g¢ Cercalalibreria... Ctrl=)

S vome
@ @ o

Libreria Importa Virtual
ABB~ libreria~ ' Controller

Crea Stazione

Modellazione

Simulazione Controllore RAPID Add-In Modifica
\l“ ‘.o ﬁ E Apprendi target
Oﬁ = ﬁ‘n“‘l‘ 3 ne
insegna one
Importala Sistemadi | Target Percorso Altro o 2
geometria v riferimento ~ % . o B Visualizza i ot sul target

Programmazione del percorso

Task

(Default)

Oggetto di lavoro | wobj0

Utensile

tool0

Impostazioni

4

3
i =

Sincronizzazi

Controller

one

Univ

1

[ Profilo I Percorsi&Target| Tagl

Visualizza1 x]

¥ Espandi tutto

3§ Esercizio PickPlace IRB 14050°
Meccanismi
(a5 1RB14050_0.5_0.5_ 03]

id SC_SmartGripper

“

Trascinare SC_SmartGripper nel robot

Aggiorna posizione

0 Aggiornare la posizione di 'SC_SmartGripper'?

No Cancel

per attaccare la pinza alla flangia
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E } S ] APPTeEndl targe B8 Insegna istruzione Oggetto di lavoro  wobj0 b
@ @ 5@ \‘ E‘ O.Q = =, Libreria Importa Virtual Importala Sistemadi | Target Percorso Altro 2 99 .

Libreria Importa Virtual Importala Sistemadi | Target Percorso Altro IDSCOHa CLSODE Dggeito cilvorojwobi ABB~ libreria~ | Controller~ = geometria~ riferimento v B visualizza

ABB~ libreria~ | Controller~ ' geometria~ riferimento ~ 35)‘ Visualizza il robot sul target | Utensile tool0 Crea Stazione

File Home Modellazione Controllore RAPID Add-In Modifica

Simulazione Controllore RAPID Add-In Modifica
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Utensile tool0 '

- - - S S
Programmazione del percorso Impostazioni

Crea Stazione Programmazione del percorso Impostazioni | Proprieta: SC_SmartGripper I ¥ X|| Visualizza1 x|
Profilo | Percorsia&Target | Tag | 5 x|| visualizat x| Proprieta = '|
» ’ £ |
¥ Espanditutto FingerPosition_Slider (mm) “J‘ {
3 Esercizio PickPlace IRB 14050 [0.00 2500[ <[> |
Meccanismi FingerPosition (mm) o
* &% IRB14050_0.5_05_03 0.00 &

ld SC_SmartGrioper
C-&u—nm" Ctri=X

Copia Ctrl=C

Incolla Ctri=V

Salva come libreria...
Sconnetti libreria

Protetto

Visibile

P B

Esamina

samina

o

t
2

Imposta come UCS

Posizione >

- »

Imposta origine locale

Allega a 4

)@ Stacca

Segnale auto connessione

Simula

‘elemento
cf Proprieta
=

0 Tag Proprieta
X | Cancella D
=] Rinomina

m

Il Definisci i valori di proprieta e dei
segnali.

Detected_object_near_the_Fingers

[] Attach_detected_object_to_Fingers_or_Detach
Detected_object_near_Vacuum_1

[] Attach_detected_object_to_Vacuum_1_or_Detach
Detected_object_near_Vacuum_2

[[] Attach_detected_object_to_Vacuum_2_or_Detach
SmartGripper_Model

Smart_Gripper_Servo_One_Vacuum v
Smart_Grjpper_Sefvo

| gi_SmartGripper_Model [2 =
| gi_Version_Fingers [0 s I
| di_EmulateJust DuringSim @]
| di_VituallyConnected 0]
| Relniialization_Enabled (@)
|

Relnitialize_SmartGripper I

Applica [Chiudi
—




Modellazione Simulazione Controllore RAPID Add-In

wa \n E. @{ 0..8 @ ;p;:vrendltarx;)et

: : ) @ Insegna istruzione
Virtual Importala Sistemadi | Target Percorso Altro =
ontroller~ | geometria ~ riferimento ~ ' x = ¥,

/isualizza il robot sul target

|, | User Library 4 Programmazione del percorso
Profilo || | ' virtual SmartGripper 2.03.01 » v XHJ Visualizza1 xl
¢ Espan Apparecchiatura » ~ I v b B d T
-Z Eserc J Libreria soluzioni » o Euro Pallet Fence 2500 Fence 740
Mecca FlexPendant

b a’s R Documenti

Elemer] Posizioni... ﬁ / )
‘d Sq «¢ Cercalalibreria... Ctrl=J

Integrated Vision Robot Pedestal
camera Cam00X 1400 H240

g(‘ KE:'_

AW Gun PSF 25 Binzel WH455D

FlexPendant

Utensili

Sensori ABB ABB Smart
Force ippe

ABB Smart Gripper

Variante
Servo, One Vacuum Cup, | v

Servo, Fingers
Servo
Servo, Camera, Fingers

Servo. One Vacuum Cup. Fingers

Servo: Camera, One Vaccum Cup, Fingers
Servo, Camera, One Vaccum Cup
Servo, Two Vaccum Cups, Fingers
Servo, Two Vaccum Cups per_Servo_One_Vacuu
m_Fing
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v

ABB~ libreria~ ' Controller~ ' geometria v riferimento ~
Crea Stazione

Target Percorso Altro

RAPID Add-In

. Apprendi target Task
o8

g Insegna istruzione Oggetto di lavoro |wobj0

Modifica

(Default)
v v [;,I' sualizza il robot sul target | Utensile tool0

Programmazione del percorso Impostazioni

v

-

v

Profilo | Percorsi&TargetI Tagl v X

¥ Espandi tutto
J§ Esercizio PickPlace IRB 14050°

.1»— canismi

IRB14050__0.5_0.5_03
g? Smart_Gripper_Servo_One_Vacuum_Fingers
Elementi

i{!! SC_SmartGripper

—df

Trascinare
Smart_Gripper_Servo_One_Vacuum_Fingers
nel robot per attaccare la pinza alla flangia

uesto passaqgagio serve per agqiungere i
tooldata che non esistono nello Smart
Component SC SmartGripper

| visualizza1 x |

Aggiorna posizione

Agagiornare la posizione di
‘Smart_Gripper_Servo_One_Vacuum_Fingers'?

Yes No

Cancel




gl @ Apprendi target Task

Altro
Y E) Visualizza il robot sul target | Utensile

jrammazione del percorso M |

ﬂ Insegna istruzione Oggetto di lavoro  wobj0 *

..ontroller1} ~ Universale >

QT Rkl

Sincronizza con RAPID...

tool0 A

Impostazioni

lizat X |

Percorsi e obiettivi di trasferimento
nella stazione con il codice RAPID.

Sincronizza alla Stazione
Trasferisci codice RAPID ai percorsie ai
target dellastazione

Sincronizza in RAPID

Nome
4 B Controller?
4 43 T_ROB1
4 [{7] Dati utensile
¥ Servo
4 VaccumOne
[&& Oqgetto di lavoro
(24 Percorsi & Target

SinaM)ne

<

NE K RRE

Modulo

MainModule v
MainModule v

Locale Classe di memorizzazione In linea

O
O

PERS ~
PERS v

H

Annulla




I Profilo [ Percorsi&Target] Tag I

¥ X|| Visualizzal X

¥ Espandi tutto
3§ Esercizio PickPlace IRB 14050°

Meccanismi

Q}! SC_SmartGripper

18 wHE %% ~» 52

P

Lod.

%Taglia Ctri=X

53 | Copia Ctrl=C
¥ | Salva come libreria

& Sconnetti libreria

. Esporta geometria...

[v] wuisibile

& Esamina

Imposta come UCS

Posizione

Modifica il meccanismo
Elimina geometria CAD
Rilevabile dai sensori
Fisica

Applica piano del clip

Sposta il meccanismo per giunti

Configurazioni
Sposta verso la posizione

Mostra Ia zona operativa

Allega a

Stacca

Tag

XQ s o ¢

Cancella Del

! = ° Cancella (Del)

Elimina oggetti selezionati.

Il

Dopo aver fatto la sincronizzazione verso il RAPID
(quindi dopo aver acquisito la dichiarazione dei
tooldata), € possibile cancellare
«Smart_Gripper_Servo_One_Vacuum_Fingers»
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Gruppo di Parte Smart Importala Sistema di Tag
elementi vuota Component geometria v riferimento ~ B4

Controllore

RAPID

Fisica | Profilo | Tag | v X
¥ Espandi tutto
)3 Esercizio PickPlace IRB 14050°

Meccanismi
* 3y IRB14050_0.5_0.5_03
Elementi

d SC_SmartGripper

Add-In

D

Scatola da tre punti

Mediante |a definizione di tre punti
d'angolo.

Cono

Definisce base punto centrale raggic e
altezza.

Cilindro

Definisce base punto centrale raggio e
altezza.

Piramide

Definisce base punto centrale, dal
punto/lato centro all'angclo e l'alteza.

Sfera
Definisce punto centrale e raggio.

@] Bordo tra corpi

@ Bordo lungo superficie
@ Bordo da punti

Crea parallelepipedo I

Riferimento
World v
Punto d'angolo fmm) -
0.00 =10.00 =000 =
Orientamento (deg) jhd
0.00 =10.00 =10.00 =
Lunghezza {mm) 2
300.00 : =
Larghezza {mm) o
130.00 =
Altezza {mm) 2
125 =
Carcela | [ Crasd




Fisica | Profilo [ Tag |

Visualizza1

¥ Espandi tutto
J§ Esercizio PickPlace IRB 14050°

Meccanismi

| Fisica | Profilo | Tag |

¥ Espandi tutto

Visualizzal X

I“'

Materiale  Proprieta

Aspetto grafico - BOX Prelievo

Selezione @ Pate (O Copo (O Lato

— —

Applicare il materiale >

enale
Colore semplice ‘
Opacita (%)
Ambiente ‘
Diffuso [
Speculare I
Emissivo \
Lucentezza
Trama
Trama di base \
Specificare dimensi
Modialita di miscelazjorj'
Mappa ambientale {

Mappa nomale \

|| Metallo di diff...

Tral

|| Vetro traspare...

Aspetto grafico

Determina I'aspetto grafico diun

singolo oggetto.

Modifica il nome della selezione,

«BoxPrelievo»

Taglia Ctrl=X 3§ Esercizio PickPlace IRB 14050
) Meccanismi
Copia Ctri=C 3 IRB14050_0.5_0.5_03
Incolla Ctrl=V = .
@ BOX Prelievo
Salva come libreria... - % | Taglia Crl+X
Sconnetti libreria 53 Copia Ctri=C
i & | Incolla Ctri+V
Esporta geometria... R ! L
) g Salva come libreria...
Geometria collegata 4
m Sconnetti libreria
Visibile 5. Esporta geometria...
Esamina Geometria collegata  »
Disesamina Visibile
& Esamina
Imposta come UCS
@ | Disesamina
Posizione ’ Té“ Imposta come UCS
Modifica > =TT »
Fisica 4 t 7/ Modifica J » | &/ | Impostail colore
Specchio > .ﬁ' petto gr.
&3 | specchio » | 4, | Imposta origine locale
Applica piano del clip  » J¥| Applica piano del clip  » | @ | Scala
Allega a 4 {0l  Allegaa » [@¥ Elimina geometria CAD
Stacca WU | Stacca Ul Decostruzione
0 Tag » @ Elimina geometria interna
Ta > ; 7
9 )( Cancella Del @ Ricrea grafica
Del =] Rinomina Rilevabile dai sensori
Rinomina 1l I
Rinomina

etalli

D
©

Bronzo

®

Calcestruzzo 1

.‘

Sabbia

, Materiali trasparenti

(

Tinta unita

Metallo rifiett...

Rame

Calcestruzzo 2

Erba

€

Vetro colorato  Vetro atermico

Metallo satina... Metallo color...
Cromo Acciaio

Legno 1

Mattoni

Piastrelle

Pavimentazio...

Marmo

Muro di pietra

op

delle superfici




Fisica | Profilo | Tag | v X|| Visualizzal X

¥ Espandi tutto

[ » S
33 Esercizio PickPlace IRB 14050° =
Meccanismi
; 5 'RB14050‘0'5"0'5“"03 | Imposta posizione: BOX Prelievo ¥ X|| visualizzal X
Elementi Riferimento
Universale At H
: izione X.,Y.Z {mm) |
Taglia Chrl=X osizione = B 2
-400.00 =1220.00 <10.00 =i |
53| Copia Ctrl=C gm!gn eg p— > |
Z : 0.00 +{0.00 {000 o ‘
g | Incolla Ctrl=V i |
% Salva come libreria... Applica Chiudi |
28 | Sconnetti libreria | Fisica | Profilo [ Tag | X
i ¥ Espandi tutto
@3 Esporta geometria...

5 Esercizio PickPlace IRB 14050°

Geometria collegata  » SR ] Meccanismi
s S
L IRB14050_05_0.5_ 03
v | visibile P Bementi
P = " * @ BOX Prelievo
\ Esamina »{‘.! SC_SmartGripper
Dis mina

Imposta come UCS

Posizione Imposta la posizione...

Y
Modifica » | X| Spostamento relati =
Imposta la posizione

Fisica » |4V Ruota...
. o Imposta la posizione di una parte,
Specchio *» | | Posiziona in relazione ad un sistema di

EE]

b= |

]

coordinate specificato.

LXQ%be sME /|52

Applica piano del clip P Copia orientament
Allega a » | | Applica I'orientamento
Stacca

Tag »

Cancella Del

Rinomina



~S0 Fisica | Profilo | Tag v X

| Fisica [ profilo [ Tag | v X|| Visual ¢ Espanditutto
¥ Espandi tutto 1§ Esercizio PickPlace IRB 14050 &
39 Esercizio PickPlace IRB 14050" };Tﬁ@_u 505 03
Meccanismi —
& IRB14050_0.5_0.5_03 %’ Taglia

&4 SC_SmartGrig 2
i i C V
Ctrl=X % salva come libreria...
Ctrl=C a ibreria
@ Esporta geometria...
Copia (Ctrl+=Q) Geometria collegata >
. v|| visibil
M sahvacomel \1iere ta selezione nel blocco | wsione
>ﬁ Sconnetti lii  appunti in modo che sia possibile
incollarla da qualche altra parte. R a
-
. Esporta ge E“ Imgosta come UCS
Geometria collegata 4 [-ﬂ:".‘"&'.J » I Impostala pasizioned .
7 | Modifica " SLHE =
Visibile F ica v ruot Imposta la posizione
pA . A_¥ | Ruota..
o < Imposta la posizione di una parte,
Esamina & specchio » | X | Posiziof in relazione ad un sistema di
: | Appiica piano del cip | za | Copia coordinate specificato.
= % U samina e
o 0 Allegaa * | | Applica I'orientamento
" Imposta come UCS 8 ;
@ Tag »
XK | Cancella Del
& Rinomina

m Home | Modellazione | Simulazione  Controllore ~ RAPID  Add-In Modifica

ﬁ ji @ b tq. & | l @ @ (81 Bordo tra corpi ‘\ j_? 2 @ interseca [ Estrudi la superficie CU ‘/‘ £1 Angolo e

, > < B sordo 1 rf @ sott Estrudi | Diamet
Inomina in Gruppodi Pate  Smat  Importala Sistemadi Tag | Equipment Solido Superficie Curva @ Bordo lungo supertice | C Gl prano ottt @ Estrudtiecuma | L @ Diametro o
" elementi vuota Component geometria~ riferimento~ * | Builderr  ~ < - @ Bordo da punti fisico~fisico Unione  @s Linea dallanormale cunva~ | punto Dol Distanza minima | ¥ 48 ¢

- Home | Modellazione Simulazione Controllore RAPID Add-In

: s - Ta 5 Solido. Super . Crea Operazioni CAD Misura
Gruppo Q| Parte Smart Importalla 4S|s'§ema di 'g EqU}pment b P 2 « BOXPreI ievo» | imposta posiziorfe: BOX Deposito v X|| Visualizzat x
elementi vuota Component geometria ~ riferimento ~ Builder s
Ciea Universale v
= esizione X,Y.Z {mm)
Fisical Profilo I Tag| v X izzal X 400, £1-350.00 = |
N ientamento (deg) Kz
andi tutto 000 oo fooo B ‘
- |
] Chiudi
Incolla Ctri+V E ‘
[Fisica | profilo [ Tag | T x
S IRB14050_05_05_03 | .y | Cercala libreri ¥ Espanditutto ‘
Blementi = Incolla (Ctrl+V) 55 Esercizio PickPlace IRB 14050°
S . {4 Cercala geomg Meccanismi
@ BOX Prelievo _ Aggiungi il contenuto nel blocco 3 IRB14050_05_05_03
@@ SC_SmartGripper 3. | Esporta geome  appunti nel luogo scelto Bementi
o Aggioma geory  Nell'editor RAPID. @ BOX Deposto
agi g @ BOX Prelievo

@] SC_SmartGripper

L“_::‘ Imp come U
@) | Crea Viewpoint

{2 | Crea markup

0 Tag »
&

Logica della stazione

Chiudi stazione




J Crea

Riferimento
World

Punto d'angolo (mm)
0.00

Orientamento (deg)

+10.00 +10.00

>10.00

Larghezza (mm)

70.00

Cancella Chiudi

Fisica | Profilo | Tag

v X|| Visualizzal X

¥ Espandi tutto
3§ Esercizio PickPlace IRB 14050°

M
& IRB14050_0.5_0.5_03

Flamant

@ Box 1
F% | Taglia CtrlX

@ BOX Copia Ctrl=C

@ sc_g

Ctrl+

Salva come libreria...

etti libreria

P X B

Esporta geometria...

Geometria collegata

[v] visibile
& Esamina
Disesamina

Imposta come UCS

Posizione

| Imposta la posizione...

t Un punto

Modifica » | N | Spostamento relativo...
1% | Fisica » |4V Ruota...
£ specchio Y m »
PP | Applica piano del dip  » 3 | Copia orientamento
@ Allega a * | | Applica I'orientamento
Wi | Stacca e
0 Tag >
X | Cancella Del
=] Rinomina

Du
Un punto
Tre
: Sposta un gruppi di oggetti da un
Sistl  punto all'altro.

Assicurarsi che il cursore
lampeggiante sia posizionato nel
guadro rosso per acquisire il punto

Attivare snap
«fai scattare il centro»

Riferimento

Universale

Punto principéle - Da {mm)

10.00 £135.00
Punto principale - A {mm)

-250.00 1285.00

Trasla lungo questi assi:
X Y z

+10.00

$1125.00

Applica

Chiudi

Fisica | Profilo | Tag|

2 Comprimi tutto
3§ Esercizio PickPlace IRB 14050°

M nism
4 J IRB14050_05_05_03
[ Collegamenti
Elementi
& Box 1
@ BOX Deposito
@ BOX Prelievo
4 SC_SmartGripper

Visualizzal X

Punto di arrivo ‘

Centro superficie
superiore BOX Prelievo

Centro superficie inferiore Box 1

\

Punto di partenza




'::) Q « 0 o J“ v 0 P —
m Modellazione Simulazione Controllore RAPID Add-In
= ST 3 Sunr 0 E} Apprendi target
@ P e W L o (&

: d - . ) @lnsegna istruzione
Libreria Importa Virtual Importala  Sistema di Percorso  Altro
ABB~ libreria~ ' Controller~ ' geometria ~ riferimento ~ 3 3 E Visualizza il robot s

! Crea Stazione
] Profilo | Percorsi&TargetI Tag]
A Comprimi tutto
J§ Esercizio PickPlace IRB 14050
Meccanismi
4 33 IRB14050_05_05_03
> [l Collegamenti
Elementi
b @ Box 1
* @ BOX Deposito
* @ BOX Prelievo

Crea Target
Crea un nuovo obiettivo.

robot.

Crea target sul bordo
Crea obiettivilungo i bordidelle
superfici.

Crea Jointtarget
@ Specifica le posizioni degli assidel

I Crea Target I ¥ X

Riferimento
| Word v
[] Alinea target alla parte pid vicina

Posizione {mm)
E +ow
Orientamento (deg)
0.00 ]o.00
Punti

<Aggiungi nuovo>

Profilo | Percorsi&Target | Tag] ¥ X

# Comprimi tutto
33 Esercizio PickPlace IRB 14050°
© [ Elementi stazione
4 E Controllert
4 43T _ROB1
¢ [32 Dati utensile
4 [t3 30ggetti di lavoro e target
4 1 wobj0
4 wobi0 di

Percorsi & procedure




N o | v
@ @ Lo

Modellazione

G

Simulazione Controllore RAPID Add-In

Tﬁ' @ o’g \féfj

Modifica

@Apprendi target Task

..onfiillert) ~ E Uoherat i 3% Nuova vist:
Sl : . : B Oggetto di lavoro  wobj il S | & Mostra/na:
Libreria Importa Virtual Importala Sistemadi | Target Percorso Altro Sincronizzazione o oV [ 2—5})%@5 c@' Utensili
ABB~ libreria~ | Controller~ | geometria~ riferimento ~ b L ¥ l@Visualizza il robot sul target| | Pitensile * Ll grafici k- Dimension
Crea Stazione Programmazi Impostazioni Controller Mano libera Grafica
Profilo | Percorsi&Target I Tag | S X||(i) Visualizza robot sul bersaglio € atto
2 Comprimi tutto

3§ Esercizio PickPlace IRB 14050°
[ Blementi stazione
4 E Controllert
4 43 T_ROB1
> [52] Dati utensile
4 [T 80ggetti di lavoro e target
4 T wobj0
e o

(® Target_10

|« Percors: € proceaure

Visualizzal X l

“

® |

Il robot NON raggiunge il punto Target_10; quindi NON € una
posizione raggiungibile dal tooldata Servo



DH9 - Q@

Home Modellazione Simulazione Controllore RAPID Add-In Modifica
<5 e R y— @ '.0 ﬁ [ apprendi target Task
4] i on = 5 :
i - ) . ﬁ Insegna istruzione Oggetto di lavor
Libreria Importa Virtual Importala Sistema di Target Percorso Altro . )
ABB~ libreria~ = Controller~ geometria + riferimento ~ v - - |D Visualizza il robot sul target Utensile Home Modellazione Simulazione Controllore RAPID Add-In
| Crea ,S,t,a,l,i,‘?“,e E(ng?meZio{‘ﬁ de[ percorso L] |mp705 @ @ 5’@ \I’ E @ Q'g @ @Apprenditarget Task ..ontroller1) v Di Unirersale
Profilo | Percorsi&Target l Tag | v X 'J) Visualizza robot sul bersaglio € attivo Libreria Importa Virtual Importala Sistemadi | Target Percorso Altro gmjigﬂa SREiong Oggeitoditarodiwabid " Sincronizzazione O i gh%°3£
2 Comprimi tutto Visualizzal X| ABB~ libreria~ | Controller~ ' geometria ~ riferimento ~ k4 T L4 ‘EVisualizza il robot sul target|| Utensile Servo - - T
A L.ompnmi tutto
o Crea Stazione | Programmazione del percorso M | Impostazioni Controller Mano libera
ji_Eseﬂ:mo PickPlace IRB 14050 “ | Ruota: IRB14050_0.5_0.5_03 5 x|[(i) Visualizza robot sul bersaglio & attivo
¢ |_] Elementi stazione H Reerimento | [Visuatizzat x|
4 E Controller? Universale =
[
' w T_ROB1 ‘gtgga attomo x, y. z l}a @
t Dati utensile P‘ a
T e unto finale asse x. y, z
4 &0qgetti di lavoro e target 0.00 = [

4 L wobj0 o
4 it 1

[ Percorsi e procedui In linea |
| [ Profilo [ PercorsiaiTarget | Tag | s X
o Aggiungi al nuovo percorso P
o : P s oo o L
ey iungi al percorso » 5 Esercizio PickPlace IRB 14050
L . . - Meccanismi
Copia nell'oggetto di lavoro 4 T
o e 99 4 7 IRB14050_05_05_03
"@ Sposta nell'oggetto di lavoro 4 © [ Collegamenti
> . Blementi
53 | Copia Ctri=C ¢t @ Box 1
23 | Copia orientamento © @ BOX Deposito
@ BOX Prelievo

I'orientamento

Af

»d SC_SmartGripper

Visualizza »
Imposta come UCS
Visualizza I'utensile sul target »

Visualizza il robot sul target

Y B @ %

Salta al target

Modifica target \ | Imposta la posizione...

Configurazioni AN SRosiamento relativo...

Modifica gli assi esterni... r A ¥ Ruota...

am
0 Tag » 0siziona
Ruota
X | Cancella Del Imposta norr -
Ruota I'elemento selezionato.

=1 | Rinomina Allinea orien 7

Individua istruzioni di spostamento Allinea I'orientamento del sistema di riferimento

Vai alla dichiarazione L'.] Converti il target in oggetto di lavoro

e



4 43 T_ROB1
v [32 Dati utensile
4 &0qgetti di lavoro e target
4 1o wobj0

In linea

3'2;9. Aggiungi al nuoyo percorso

; Aggiungi al perc »
"@ Copia nell'oggetto di lavoro »
® Sposta nell'oggetto di lavoro »

4 T Controller1
4 43 T_ROB1
: Dati utensile
4 &Qqgetti di lav

ol Copia ! Ctrl=C

E3 Copia orientamento

:{% Applica I'arientament]

Visualizza

Eu? Imposta come UCS

Copia (Ctrl=C)

Mettere la selezione nel blocco
appunti in modo che sia possibile
incollarla da qualche altra parte.

“B Visualizza I'utensile sul target 4

if) Visualizza il robot sul target

\

M0 | Calta 2l barnat

oro e target

Copia verso il task

Sposta verso il task

Ctri=C
Ctrl=V

Incolla (Ctrl+V)

Copia orientamento

Applica I'orientament

Aggiungi il contenuto nel blocco
appunti nel luogo scelto
nell’'editor RAPID.

Visualizza

Imposta come UCS

4 43 T_ROB1
¢ [ Dati utensile
4 [13 80qgetti di lavoro e t
4 L wobj0

arget

E-ﬂ Percorsi e procedure]

¥ 6 gty

B

Tk

EXQ B

In linea

Aggiungi al nuoyo percorso

Aggiungi al percorso »
Copia nell'oggetto di lavoro »
Sposta nell'oggetto di lavoro 4
Copia Ctri=C

Copia orientamento

Applica I'orientamento

Visualizza »

Imposta come UCS

Visualizza I'utensile sul target 4

Visualizza il robot sul target

Modifica target

Imposta la posizione...

Configurazioni

Modifica gli assi esterni...

Tag »
Cancella Del

Rinomina

Individua istruzioni di spostamento

Vai alla dichiarazione

b wiy

Spostamento relativo...
Ruota...

Posiziona

Imposta normale alla superficig

Imposta la posizione

Imposta la posizione di una parte,
in relazione ad un sistema di
coordinate specificato.

Allinea orientamento del target

Allinea I'orientamento del sistema di riferimento

Converti il target in oggetto di lavoro




Home Modellazione

Simulazione

Controllore

RAPID

Add-In

Modifica

@ @ 3‘@ \.‘ tc @! e_g E;;j &) Apprendi target (=] Ui iic @ [$f Nuovavista
. - vl é ; | & Mostra/nascondi +
Libreria Importa Virtual Importala Sistemadi | Target Percorso Altro Sincronizzazione o 7 . | Utensili i
ABB~ libreria~ | Controller~ = geometria~ riferimento ~ - - = a il robot sul target|| Utensile i X TWY Eﬁ%*‘@ grafici k Dimensione del quadro ~ ! t<' W"blo
Crea Stazione H __Programmazione del percorso Controller Mano libera Grafica A i
['imposta posizione: pDeposito | 1 1 5 x|[ (@) Visualizza robot sulbersaglio & attho
Rerimento 4 Visualizzat X | ?
Locale pPrelievo In linea
EoNcaE s L2 en) . - & Percorsi e procedur &£ Aggiungi al nuovo percorso
0.00 {57000 5 o 4 p o Aggiung vo p
Orientamento (deg) : v] 3‘3 Aggiungi al p
0.00 {000 1000 = “ _ ‘
@ Copia nell'oggetto di lavoro
lica Chiudi " ;
o "@ Sposta nell'oggetto di lavoro
Profilo i [ Tag] s x = :
4 Comprimitutto 53| Copia Ctri=C
):&emu PickPlace IRB 14050° 23 Copia orientamento
[l Elementi stazione
4 E Controlert b= plica I'orientamento
4 44 T_ROB1 S
Dati utensile Visualizza
80ggetti di lavoro e target |
mposta come UCS
4 1 wobj0 t:.'u P Ll
4 & wobi0_di ‘D Visualizza I'utensile sul target
@ pDeposito X ) i
® pPreiievo @1 Visualizza il robot sul target

[ Percorsi e procedure

Salta al target

Configurazioni

Modifica gli assi esterni...

h

Imposta la posizione...

_\* Spostamento relativo.

-J

& Tag
XK | Cancella Del
=} Rinomina

Spostamento relativo

W | Posiziona

Imposta normale alla supg

Sposta un gruppo di oggetti in
base alla distanza specificata.

Allinea orientamento del targ

Individua istruzioni di spostamento

Allin tema di riferimento

yrientamento del




Posizione offset: pDeposito

(i) Visualizza robot sul bersaglio € atto

Riferimento .
| Locale - |
Translation {mm) ;
Rotazione (deg) == Y]
|0.00 1'0.00 ‘350.00 =
owa

Profilo | Percorsi&Target [ Tag|

2 Comprimi tutto
3§ Esercizio PickPlace IRB 14050°
© [ Elementi stazione
4 ] Controllert
4 43 T_ROB1
© [i Dati utensile
4 &0qgetti di lavoro e target
4 T wobj0
4 L wobj0_di
(® pDeposito
@ pPrelievo
[543 Percorsi e procedure

Visualizzal X

=




| Profilo | Percorsi&Target | Tag |

v X|| Visualizzat X

2 Comprimi tutto
E Esercizio PickPlace IRB 14050°
© [ Elementi stazione
4 ] Controllert
4 43 T_ROB1
' Dati utensile
4 (13 80qgetti di lavoro e target
4 & wobj0
4 T wobj0_di

@ pDeposito

.- Percorsi e procedure

E:)

Incolla

ou Crea percorso '

Ctri=V

Crea percorso

Crea un percorso nel nodo
selezionato.

Profilo | Percorsi&Target | Tag ¥ X
2 Comprimi tutto
33 Esercizio PickPlace IRB 14050°
[ Blementi stazione
4 E Controller1
4 43 T_ROB1
(32 Dati utensile
4 (13 30ggetti di lavoro e target
4 T wobj0
4 T wobj0_di
(® pDeposito
G) pPrelievo
4 |4 Percorsi e procedure
.

= Movel pPrelievo

Creare un nuovo percorso (procedura) e rinominarlo in Prelievo.

Trascinare il robtarget pPrelievo nella procedura Prelievo per scrivere I'istruzione Movel pPrelievo...

Esercizio PickPlace IRB 14050

1 X

“




Profilo | Percorsi&Target | Tag ¥ X
2 Comprimi tutto
33 Esercizio PickPlace IRB 14050°
* [ Elementi stazione
4 B Cortroller?
4 43 T_ROB1
(3] Dati utensile
4 [W3 80ggetti di lavoro e target
4 T2 wobj0
4 T wobj0_di

(® pDeposito
oo

Esercizio PickPlace IRB 14050:V izzal X

“

[ Percorsi e procedun = ]
Crea percorso
o ievo ] I

=> MovelL pPrel [, Incolla
=+ Movel pPrelievo

Crea percorso

Crea un percorso nel nodo
selezionato.

Nel caso in cui di fianco all’istruzione di movimento ci sia un triangolino giallo:

Profilo | Percorsi&Target I Tagl

2 Lomprimi tutto
_E_ Esercizio PickPlace IRB 14050
» [ Elementi stazione
4 ] Controllert
4 43 T_ROB1
[i7 Dati utensile
4 @ &0qgetti di lavoro e target
4 T wobj0
4 T wobj0_di
@ pDeposito
@ pPrelievo

4 [ A Percorsi e procedure
o S

#* Movel pDeposito

4 . Prelievo

=% Movel pPrelievo

tasto destro sull’istruzione, «modifica la posizione».

Creare un nuovo percorso (procedura) e rinominarlo in Deposito.
Trascinare il robtarget pDeposito nella procedura Deposito per scrivere |'istruzione Movel pDeposito...

Esercizio PickPlace IRB 14050:Visualizzal X

“




Sincronizza in RAPID

Nome Sincronizzazione Modulo Locale Classe di memorizzazione Inlinea
4 T Controllert
4 43 T_ROB1
4 [ Dati utensile
@) e @ ¥ Servo MainModue ¥ [ |PERS ~
é s 4 VaccumOne MainModule ] PERS v
2 e 1> Uter 3 i
Q & Sb Gy ca o@- o [S? Oggetto di lavoro
4 | 1 Percorsi & Target
Sincronizza con RAPID... ] k =
Y Vv v
Percorsi e obiettivi di trasferimento ® . Deyiasia MainModule D
nella stazione con il codice RAPID. o Prelievo MainModule ]

E] Sincronizza alla Stazione
% Trasferisci codice RAPID ai percorsie ai
target dellastazione

o




DHI-™-Q-@- 7
7 Homemw Modellazionerw

Richiedere I'accesso Rilasciare I'accesso

in scrittura in scrittura

Accesso

Simulazione

Sincronizzazione

) 0 n Fonce B
(IIOQUIO Urenisn iy

Modifica

Formato Controni | Snippet Istn

5 %

_Modifica _Inseris¢

| Controller I File [ v

X || Esercizio PickPlace IRB 14050:Visualizzal X

2 Comprimi tutto

Stazione attuale
4 51 Controller1
* [l HOME
 {§ Corfigurazione
§'§| Registro eventi
¢ & Sistema di I/0

>

l{ Editor RAPID

AL

=] Preliev
Moduli di sistema

{)] BASE >

@ GripperTools salva il n

Editor RAPID

Apri I'Editor RAPID.

@ VSG_tooldat @& | salva modulo nel controller...
¥4 Wizard_Para &% | Taglia Crl+X
&3 | copia Ctri=C
X | Cancella Del
é@ Comparare
2 Regola Robtarget...




Creare la procedura main

MODULE MainModule
] PERS tooldata Servo:=[TRUE,[[0,0,114.2],§41,0,0,0]],[0.226,[8.9,12.3,48.7],[1,0,0,0],0.00021,0.00024,0.00009]];
PERS tooldata VaccumOne:=[TRUE,[[63.5,1845,37.5],[0.707106781,0,0.707106781,0]],[0.226,[8.9,12.3,48.7],[1,0,0,0],0.00021,0.00024,0.00009]];
CONST robtarget pPrelievo:=[[-250,285,15%],([90,1,0,0],[90,0,0,0],[-59.942282214,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]];
CONST robtarget pDeposito:=[[-250,-285,1%5],[90,1,0,0],[90,0,0,0],[-59.942282214,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]];

4 N
PROC main()
Prelievo;
Deposito;
9 ENDPROC y

PROC Prelievo()
Movel pPrelievo,v1000,z100,Servo\W0Obj:=wobjo;
ENDPROC

PROC Deposito()
Movel pDeposito,v1000,z100,Servo\WObj:=wobjo;
7 ENDPROC
ENDMODULE



Modificare la procedura Prelievo

CONST robtarget pDeposito:=[[-250,-285,155],[0,1,0,0],[P,0,0,0],[-59.942282

PROC main()
Prelievo;
Deposito;

ENDPROC

PROC Prelievo()
I apertura pinza prima di andare a prelevare il pezzo
g GripOut;
I posizione di approccio 50 mm in alto sopra il punto di prelievo
Movel Offs(pPrelievo,0,0,50),v1000, 210 ,Servo\WObj:=wobjo;
| posizione di prelievo
Movel pPrelievo,v1000,fine,Servo\WObj:=wobjo;
I chiusura pinza
g Gripln;

I posizione di svincolo dopo aver prelevato il pezzo

Movel Offs(pPrelievo,0,0,50),v1000, z10 ,Servo\WObj:=wobj0;
!

ENDPROC




Modificare la procedura Deposito

I posizione di svincolo d
Movel Offs(pPrelievo,0,0,
!

ENDPROC

ato il pezzo
),v1000,fine,Servo\WObj:=wobjo;

PROC Deposito()
| posizione di approccio 50 mm in alto sopra il punto di deposito
Move] Offs(pDeposito,9,0,50),v1000,z10,Servo\W0Obj:=wobjo;
I posizione di deposito
Movel pDeposito,v1000,fine,Servo\WObj:=wob3j0;

I apertura pinza

g GripOut;
I posizione di svincolo dopo aver depositato il pezzo
Movel Offs(pDeposito,0,0,50),v1000, 210 ,Servo\WObj:=wobj0;
!
ENDPROC
ENDMODULE




tituire

PZ) Task RAPID

j Programma ~

3] Applica tutto

prelevato il pezzo
2,fine,Servo\WObj:=

Modellazione

o

in scrittura

Accesso

Simulazione

Ctrl+Shift+S

LN o]

B 4 i

10 0
Modifica Tasli
et posizione | selezior

Applica tutto (Ctrl+Shift+S)

Applica i cambiamenti in tutti i
moduli modificati.

|

Controllore

UJv,

RAPID Add-In

[+]—]

Formato Controni

ne

a Sincronizza alla Stazione
% Trasferisci codice RAPID ai percorsie ai
targetdellastazione

Modifica

=

Snippet Istruz
i Inserisci
Controller1 (Stazione)

51

zione di
Offs(pPre

Sincronizzare sulla stazione

Nome

4 T Controllert
4 42 T_ROB1
4 [7] Dati utensile
b” Servo
% t_VSG_Servo
¥ t_VSG_Vacuum1
¥ t_VSG_Vacuum2
? tGripper_S
%Y tGripper_S_C
t? tGripper_S_C_V1
t? tGripper_S_V1
%7 tGripper_S_V1_V2
t? VaccumOne

-

-

-

t? wi_tGripper
t? wi_tVacuum1st
t? wi_tVacuum2nd

[t Oggetto di lavoro

4 |7 Percorsi & Target

¢ @-'e Deposito

! o_,o main

¢ O_,o Prelievo

RERNRRRARRRRRRRRRRR &R R R

Modulo

MainModule
VSG_tooldata
VSG_tooldata
VSG_tooldata
GripperTools
GripperTools
GripperTools
GripperTools
GripperTools
MainModule
Wizard_Params
Wizard_Params
Wizard_Params

MainModule
MainModule
MainModule

Locale Classe di memorizzazione In linea

PERS

TASK PERS
TASK PERS
TASK PERS
TASK PERS
TASK PERS
TASK PERS
TASK PERS
TASK PERS
PERS

TASK PERS
TASK PERS
TASK PERS

Annulla




Es01_PickPlace_IRB14050 - RobotStudio

VHEH9-o Q-
Home Modellazione Simulazione Controllore RAPID Add-In Modifica

5 e 2 - o) :] i 3 () r »
@ @ j \‘ E' @ 0'.¢ % @Apprendltarget Task ...ontroller1) g T 2 @ 3 Nuova vista

W\ Oggetto dilavoro |'wobj0 el 2 2 | & Mostra/nascondi ~

Sincronizzazione Utensili

Libreria Importa Virtual Importala Sistema di | Target Percorso Altro N [ s,
ABB~ libreria~ | Controller~ ' geometria~ riferimento ~ > % o Q@Visualma il robot sul target ile Servo x x: TN '11 @}0@ £ grafici |< Dimensione del quadro ~
Crea Stazione Programmazione del percorso M | Impostaziomnt Controller | Mano libera | Grafica |

Profilo | Percorsi&Target | Tag ¥ X||(i) Visualizza robotsul bersaglio & attivo

2 Comprimi tutto izzal X
E Es01_PickPlace_IRB14050°

> [ Blementi stazione =

4 T Controllert

4 43 T_ROB1

¢ Dati utensile . . .

4 [t &0ggett di lavoro e target Visualizzare il robot sul

- L"’:’::,jo n target «pPrelievo» con

' apposito comando




Es01_PickPlace_IRB14050 - RobotStudio
llore RAPID Add-In

:.? O'g «%l Apprenditarget Task ...ontroller1) ~ €l Uraereale 3 @ 3] Nuova vista
— | B4 Insegnai iane Oggetto di lavoro | wobj0 il é ) &/ Mostra/nascondi ~
Sincronizzazione A
‘ 4

oV (7 . | Utensili
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