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Installare il pacchetto «Virtual Smart Gripper 2.03.01» e riavviare RobotStudio











Modificare parametro Motion-> 
Robot-> Arm-Angle Reference 
Direction in Axis 1 e riavviare il 
controllore.



Trascinare SC_SmartGripper nel robot 
per attaccare la pinza alla flangia









Trascinare 
Smart_Gripper_Servo_One_Vacuum_Fingers 

nel robot per attaccare la pinza alla flangia

Questo passaggio serve per aggiungere i 
tooldata che non esistono nello Smart 

Component SC_SmartGripper





Dopo aver fatto la sincronizzazione verso il RAPID 
(quindi dopo aver acquisito la dichiarazione dei 
tooldata), è possibile cancellare 
«Smart_Gripper_Servo_One_Vacuum_Fingers»







«BoxPrelievo»





Rinomina in
«BoxPrelievo»



Attivare snap 
«fai scattare il centro»

Assicurarsi che il cursore 
lampeggiante sia posizionato nel 

quadro rosso per acquisire il punto

Punto di partenza

Punto di arrivo





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











Creare un nuovo percorso (procedura) e rinominarlo in Prelievo.
Trascinare il robtarget pPrelievo nella procedura Prelievo per scrivere l’istruzione MoveL pPrelievo…



Creare un nuovo percorso (procedura) e rinominarlo in Deposito.
Trascinare il robtarget pDeposito nella procedura Deposito per scrivere l’istruzione MoveL pDeposito…

Nel caso in cui di fianco all’istruzione di movimento ci sia un triangolino giallo: 
tasto destro sull’istruzione, «modifica la posizione».







Creare la procedura main



Modificare la procedura Prelievo

z10

z10MoveL



Modificare la procedura Deposito

z10MoveL





Visualizzare il robot sul 
target «pPrelievo» con 

apposito comando



Disattivare «visualizza 
robot sul target» e 

snap

Attivare «sposta 
linearmente», 

schiacciare sul robot e 
muovere come in figura 
utilizzando la freccia blu





Premere Riproduci per avviare la simulazione



Premere Arresta per interrompere la simulazione (verificare che il tab Simulazione non lampeggi) e dal menu 
reset ripristinare la grafica, riposizionando il pezzo sulla stazione di prelievo


