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1. LA SECURITE EN ROBOTIQUE

- Laprise en compte de la sécurité est absolument INCONTOURNABLE en
robotique industrielle.

- Lasécurité est régie par des normes tres strictes

Zone protégée par enceinte
de protection

Acceés restreint
(ex : mode de marche)

- Objectif : protéger l'utilisateur
du danger potentiel du robot en
mouvement

- Chaque utilisateur doit étre
formé aux risques et aux
consignes de sécurité

* Les robots ont un bras et un poignet qui peuvent bouger dans tout l'espace
environnant. Un robot est assez flexible, mais il est également assez dangereux.

 Le robot est habituellement connecté a des équipements périphériques pour
former un systéme automatisé.

e L'utilisateur doit prendre des précautions de sécurité pour le systéme complet.

Consultez le manuel de sécurité FANUC REF : B-80687FR
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2. DESCRIPTION PANNEAU OPERATEUR

Contrbéleur R-30iA

Acquittement  Cycle Bouton d'arrét
défaut Stlart d'urgence

L4 *

I T

\@“’éé

Voyant Voyant | | __11®&

: H all
. défaut puissance| |l _“l_ H -
el
3
B

__t)®
o @ ° — °
Contréleur R-30iB
Bouton CYCLE START (vert) Voyant défaut (rouge)
Bouton acquittement défaut (bleu) /Voyant puissance (blanc)

Bouton d’arrét d’'urgence

/

s ()] g" é/é/

Commutateur de mode \ Compteur horaire
(AUTO/T1/T2)

={::| <250Tn‘i|mfs =1
<250mm/ 100%
AUTOy (TTms AN T2

(D)

AUTO : zone robot inaccessible, vitesse maximale autorisée

A ATTENTION : Le Teach Pendant ne peut étre utilisé en mode AUTO

Mode Manuel : T1 : zone robot accessible, vitesse limitée a 250mm/s lors de I'exécution
d’'un programme (12% de la vitesse maximale)
T2 : zone robot accessible, vitesse maximale autorisée (par défaut)

En mode manuel (T1, T2), les programmes ne peuvent étre lancés qu’a partir du Teach
pendant.
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3. DESCRIPTION DU BOITIER D’APPRENTISSAGE
(TEACH PENDANT)

Schéma iPendant R-30iBPlus

Ecran (640x480, 256
couleurs) : affiche le
programme, les données,
les diannnstics

Interrupteur
ON/OFF : active ou
désactive le Teach
Pendant

Bouton d’arrét

J d’urgence : permet

un arrét d’'urgence
du rohot

MAIN LINE 0 Bl ABORTED EIOIRES & 10(1

=
&

BASIC

Touche MENUS :

utilisée pour accéder ’! ,0

aux écrans menus MAIN CREATE

PROG.
Touche STEP : permet

de passer d’'une MONITOR
exécution continue i
apas apas uTILITY -

Touche FCTN
permet d’afficher les
menus
supplémentaires

BACKUP JOG TUTORIAL

Touches curseur :
utilisées pour bouger
le curseur

el L i Touche HOLD : permet de

stopper le robot
Touche DISP

(uniguement iPendant) :
utilisée pour changer le
mode d’affichage

Touche FWD : permet d’exécuter
I'étape suivante d’un programme

Touche RESET :

Touche JOG : permet de
efface les alarmes

bouger manuellement le robot

Touche COORD : utilisée pour
sélectionner le systeme de
coordonnées ou un autre aroune

Touche BACK SPACE :
permet d’effacer le
caractére ou le nombre
inste avant le cursenr Touche Group : permet de

sélectionner un groupe d’axe robot

Touche ITEM : permet
de sélectionner un item
utilisant ce nombre

Touches JOG/SPEED :
utilisées pour ajuster la vitesse
du robot en mouvement
Touche ENTER : permet
d’entrer une valeur
numérique ou sélectionner

un item du menu Touche ETAT : Touches MACRO COMMANDES :
Touche I/O : permet s e t d'effect srati
Touche DIAG/HELP S L permet d’afficher permet a'effectuer une operation
d’afficher I'écran des " ) spécifique
(uniquement iPendant) : Touche ?O;N : entrées sorties I'écran des états
permet d’afficher les aides permet d'afficher la
et diaanostics position a I'écran
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3.1.Généralité sur I’affichage des Menus

Les touches MENU et FCTN permettent d’atteindre les Menus de Setup ou de Status du
robot.

Il n’existe pas de page de garde pour atteindre tel ou tel menu.

Tous les menus sont atteignables a partir de n’importe quel autre menu.

Les touches F1 a F5 permettent de naviguer dans les fonctionnalités associées a chaque
menu.

La touche NEXT permet de naviguer d’afficher de nouvelles fonctionnalités associées aux
touches F1 a F5.

3.1.1. Afficher un Menu

Pour afficher un menu :
1°) Appuyer sur la touche MENU.

2°) Placer le curseur sur l'intitulé du menu a afficher, déplacer le curseur sur l'intitulé du
sous menu a afficher et appuyer sur la touche ENTER

ou taper le numéro de l'item correspondant au menu a afficher. Et pour accéder a un sous
menu appuyer sur la touche F1 [TYPE], placer le curseur sur l'intitulé du sous menu a
afficher et appuyer sur la touche ENTER

10 MAIN LINE 0 ABORTED [E[eH}]

SETUP Frames

1 UTILITIES p|| 1 Prog Select

rror Table
2 TEST CYCLE 2 ZDT Client

Pendant Setup P
3 MANUAL FCTNS 3 General

4 ALARM
51I/0

6 Ref Position

7 FILE p|| 7 Port Init

iag Interface

8 Ovrd Select

{05t Comm b
9 USER 9 User Alarm

asswords
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT --

- NEXT --

Menu Favorites (press and hold to set)

10
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Le « Teach Pendant » est composé des touches suivantes :

3.2.Touches relatives aux menus

Fi)[F2)(Fe) (Fa)(Fs

NEXT

SELEC EDIT DATA

1T

STATUS

o

POSN

Les touches fonctions (F) sélectionnent le menu en bas de page de
'écran

La touche NEXT permet d’aller a la page suivante du menu en fonction
de I'écran

La touche MENUS affiche I'écran menu
La touche FCTN affiche le menu fonction

La touche SELECT affiche I'écran de sélection des programmes
La touche EDIT affiche I'écran d’édition de programme
La touche DATA affiche I'écran des données de programme

La touche DISP permet de changer la fenétre active
La touche DISP + touche SHIFT permet de changer le mode
d’affichage (fenétres) - (uniquement sur iPendant)

La touche HELP permet d’afficher une fenétre d’aide sur la fenétre
active.

La touche DIAG + SHIFT affiche les informations de diagnostics
concernant une erreur active ou sélectionnée dans le menu Alarm
(uniguement sur iPendant)

La touche STATUS affiche I'écran des statuts du robot

La touche I/O affiche I'’écran des entrées/sorties

La touche affiche I'écran de la position courante
(ou I'affichage 4D avec un contr6leur R30iB)

3.3.Touches relatives aux mouvements du robot

GROUP

‘COORD

-%.
+%

H ® 1

-Z -Y -X +Z +Y || +X
() (b)) (65 ) (&

La touche GROUP est utilisée pour changer le groupe de mouvement
actif (robot ou axe auxiliaire associé a un group 2,3,n...)

La touche SHIFT est utilisée pour exécuter un mouvement avec le
robot en manuel, apprendre une position et démarrer un programme

La touche cordonnée permet de sélectionner le mode de déplacement
actif.

La touche COORD + touche SHIFT, le menu pour changer de repére
actif apparait.

Les touches override ajustent la vitesse. Chaque fois qu’une de ces
touches est pressée, cela incrémente ou décrémente la vitesse robot
de 5 en 5% (voir chapitre A2.3 Variables systéme)

Les touches de mouvement sont effectives tant que la
touche SHIFT est pressée.

ZIF)XVZ)[7 ) X Elles sont utilisées pour les mouvements robot.
(J6) ) | (J5)) | (J4)) [ (J6)) | (J5)) | (J4)

11
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3.4.Touches relatives a I’exécution

=
S

Les touches FWD ou BWD + touche SHIFT démarrent le programme
en cours a la position courante du curseur.
Le relachement de la touche SHIFT provoque un Pause programme.

La touche HOLD provoque une pause du programme

La touche STEP permet I'exécution en mode pas a pas ou en continu
du programme.

3.5.Touches relatives a I’édition

PREV
=

BACK
SPACE

@%@

ITEM

La touche PREV revient a la page précédente mais ne permet pas de
changer de menu.

La touche ENTER permet de valider des valeurs numériques ou de
sélectionner un menu.

La touche BACK SPACE efface le caractére ou le nombre a gauche du
curseur.

Le pavé directionnel déplace le curseur dans I'écran.
Les touches du pavé + touche SHIFT permet un saut de plusieurs
lignes.

La touche ITEM déplace le curseur a la ligne dont le numéro est
Spécifié

3.6.Barre de Status

La barre de Status indique les informations liées au fonctionnement du Robot.

Indicateur d’états

Nom du programme

Indicateur
d’alarmes

10G -007 Press shift key to jog

MAIN LINE 0 ABORTED [HeJI

<250mmls =

N° de ligne

o

Etat du cycle

12

2 | N 'Tz
I A
\®J

Mode I )

MANUEL

Mode de déplacement
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4. DEPLACEMENT DU ROBOT EN MODE APPRENTISSAGE

Le déplacement du robot consiste a déplacer les axes du robot en actionnant les touches
du « Teach Pendant ».

Deux éléments affectent la facon dont le robot se déplace :

4.1.Le mode de déplacement

Le mode de déplacement s’inscrit a la gauche de la vitesse, dans le coin supérieur droit de
I'écran.

1OG -007 Press shift key to ino
MAIN LINE 0 [jJ ABORTED o 109_

La touche COORD permet le changement de mode de déplacement manuel.

Il existe différents modes de déplacement :
¢ Déplacement axe par axe = JOINT

L’opérateur déplace le robot suivant 'axe sélectionné via le Teach Pendant.

+7

-7
u6) | )

13
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¢+ Déplacement dans le repére universel - WORLD

L’opérateur déplace le TCP (Tools Center Point ou Centre outils) suivant les directions du
Repére WORLD, via les touches du « Teach Pendant ».

Déplacement
du TCP
suivant X
World
Déplacement
du TCP
suivant Y
World

Déplacement
duTCP
suivant Z
World

Orientation du
TCP autour de
X World

Orientation du
TCP autour de
Y World

Orientation du
TCP autour de
Z World

Note : L’appui sur les touches SHIFT+ COORD permet de changer le Tools, le User ou le
JGFRM actif.

14
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¢ Déplacement dans un repére outil > TOOL

L’opérateur déplace le robot suivant les directions du Tool sélectionné, via les touches du
« Teach Pendant ».

Chaque Tool a ses propres directions.

Par défaut lorsque le robot n’a pas de Tool enregistré les directions sont celles associés a
la bride robot (voir Chap. 7. Apprentissage d'un repére outil).

Déplacement
du TCP
suivant X Tool

Déplacement
du TCP
suivant Y Tool

Déplacement
du TCP
suivant Z Tool

Orientation du
Tools autour
de la direction
X Tool

Orientation du
Tools autour
de la direction
Y Tool
Orientation du
Tools autour
de la direction
Z Tool

La touche COORD permet le changement de mode de déplacement manuel.

Note : L'appui sur les touches SHIFT+ COORD permet de changer le Tools, le User ou le
JGFRM acti.
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¢ Déplacement dans un repere utilisateur - USER

L’opérateur déplace le TCP (Tools Center Point ou Centre outils) suivant les directions du
Repére USER sélectionné, via les touches du « Teach Pendant ».

Chaque USER a ses propres directions.

Par défaut lorsque le robot n’a pas deUSER enregistrés les directions sont celles du Repére
WORLD.

Déplacement
du TCP
suivant X
User

Déplacement
du TCP
suivant Y
User
Déplacement
du TCP
suivant Z
User

Orientation

du TCP
autour de la
direction X
User
Orientation
du TCP
autour de la
direction Y
User
Orientation
du TCP
autour de la
direction Z
User

La touche COORD permet le changement de mode de déplacement manuel.

Note : L'appui sur les touches SHIFT+ COORD permet de changer le Tools, le User ou le
JGFRM actif.

16
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4.2 Vitesse de déplacement

Cette valeur est une valeur entiere comprise entre 1 et 100%.

4.2.1. Sélection de la vitesse et du mode de déplacement

MAIN LINE 0 [EEl ABORTED (S i‘e 10% VITESSE EN % DE L/
0

VITESSE MAX

BASIC
MODE DE

TEACH
g? DEPLACEMENT
MAIN MANUEL.

RUN YEI

MONITOR

Iy
UTILITY
]

BACKUP JOG ASSIST TUTORIAL

4.3.Déplacer un robot
Déplacement du robot (mode Apprentissage ou Manuel)

1. Activer le boitier de programmation (Sélecteur ON/OFF sur ON)
2. Mode T1 (ou T2)

3. Maintenir « ’'homme mort »

4. Acquitter les défauts (RESET)

5. Choisir un mode de déplacement par la touche | C00RD
(JOINT — WORLD - TOOL — USER)
6. Sélectionner la vitesse appropriée

%,
+%

7. SHIFT + 1 touche de déplacement*

=
* *’ L3
Principe de base ® 2

- Anticiper le mouvement pour ne pas vous faire surprendre !

AVERTISSEMENT :

La combinaison de touches SHIFT + RESET est utilisée pour inhiber une erreur persistante.
La détection de collision n’est plus activée, il y donc un risque élevé de détérioration du
matériel en cas de nouvelle collision.
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5. POSITION DU ROBOT DANS L’ESPACE

La visualisation de la position est indépendante du mode de déplacement manuel actif.

5.1.Visualiser la position du robot dans |'espace

Pour visualiser la position du robot via le « Teach Pendant » R30iBPlus:

MAIN LINE 0 ABORTED oI

1°) Appuyer sur la Touche MENU
2°) Sélectionner I'item NEXT
3°) Sélectionner l'item 4D graphics 1 SIEger

4°) Sélectionner Position display e

4 STATUS
5 4D GRAPHICS
6 SYSTEM
7 USER2

8 BROWSER

4D GRAPHICS 1

1 4D Display

2 Position Display

Ou

1°) Appuyer sur la Touche POSN qui se situe
en dessous du point sur le clavier numérique [o — nexr -
du Teach pendant e .

Menu Favorites (press and hold to set)

X

Ci

La position courante du robot peut s’afficher de maniéres différentes suivant le mode de
représentation.

/0

- F2: JOINT : position axe par POSITION
axe
Ji: 170.000 J2: 0.000 J3: 0.000
J4: 0.000 J5: 0.000 J6: 0.000
J2/J3 Interaction: 0.000

- F3: USER : Coordonnées
cartésiennes du centre outil
dans un repére utilisateur 1z
USER POSITION

User Frame: 0 Tool:

maIN LINE 0 [ AeorRTED I

Configuration: N U T, 0, 0, O
x: -457.936 y: 80.746 z: 365.000
w: -10.000 p: =-90.000 «r: 0.000

- F4: WORLD : Coordonnées
cartésiennes du centre outil
dans le repére universel 10 MAIN LINE 0 [EF] ABORTED BTSN

WORLD POSITION
World

Configuration: N U T, O,
x: -457.936 y: 80.746 z: 365.000
w: -10.000 p: -90.000 «r: 0.000

18
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5.2.Expression d’une position robot

- en JOINT : Valeurs angulaires sur chaque axe (en degrés)

- en Cartésien : Coordonnées cartésiennes du repere outil ou Tool dans un repére
USER.

e UT ou Tool est le numéro du repere
outil utilisé pour visualiser la position
. . POSITION
ou enreglstrer un pomt User Frame: 0 Tool: 1

o MAIN LINE 0 ABORTED [EO

e UF ou Frame est le numéro du C°nfi;!;§a;;‘;n= L :6 2‘360: 5 165,000
N .y . . X: - . v: . zZ: .
repéere U_SER utlllsg pour visualiser wi -10.000 p: -90.000 = S s
ou enregistrer ce point.
e X, Y et Zsont la localisation du TCP dans le repére USER
e W, P et R sont les orientations du Tool dans le repére USER

e CONF est la configuration du robot, par exemple NUT 0,0,0 :

Note : L’appui sur les touches SHIFT+ COORD permet de changer le Tools et le User Actif.

Pour une méme position cartésienne d’'un TCP par rapport a un USER, plusieurs
positions angulaires du robot peuvent correspondre.
C’est ce qu’on appelle la configuration Robot.

X USER 1
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6. APPRENTISSAGE D’UN REPERE OUTIL

6.1.Définition du repeére outil

Lorsqu’un point est enregistré dans un systéme de coordonnées cartésien, les coordonnées
relevées sont celles du repére outil sélectionné (UTool) par rapport au repére utilisateur
sélectionné (UFrame).

Le TCP (Tool Center Point) est I'origine du repére outil.
Par défaut, le TCP se trouve au centre du flasque, sur le dernier axe du robot.

Le repére outil par défaut est orienté comme décrit sur la figure.

Lors de la création d’'un repére outil, le TCP est déplacé a I'extrémité de I'outil utilisé et le
repére outil peut étre réorienté suivant I'axe d’attaque du nouvel outil.
6.2.Type d’outil
6.2.1. Outil simple

Un outil simple est un outil dont les directions sont confondues avec le repére outil par
défaut.

Dans ce cas, I'orientation du repére outil ne change pas ; seul le TCP est déplacé.

La méthode d’apprentissage des 3 points est recommandée.
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6.2.2. Outil complexe

21

Un outil complexe est un outil dont I'orientation est différente de I'orientation du repére outil
par défaut.

Dans ce cas, le TCP est déplacé et I'orientation du repére est redéfinie.

La méthode d’apprentissage des 6 points est alors choisie.
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6.3.Méthodes d’apprentissage

Pour définir un repére outil, suivre la procédure suivante :

1°) Appuyer sur la touche MENU

2°) Sélectionner I'item SETUP

3°) Appuyer sur la touche F1 [TYPE]
4°) Sélectionner 'item FRAMES

5°) Si la page TOOL FRAME SETUP n’est
pas visualisée :

Appuyer sur la touche F3 [OTHER]
Sélectionner l'item TOOL

La page TOOL FRAME SETUP apparait :

6°) Choisir le repére a définir avec le curseur,
puis appuyer sur la touche F2

[DETAIL]

o
SETUP Frames

1 UTILITIES

-

MAIN LINE 0

1 Prog Select

ABORTED Ble)iy]

2 TEST CYCLE

2 ZDT Client

rror Table

3 MANUAL FCTNS

3 General

Pendant Setup

4 ALARM

51/0

6 Ref Position

Resume Tol.

Bpace fnct.

7 FILE p|| 7 Port Init
iag Interface
8 Ovrd Select
fost Comm
9 USER 9 User Alarm
asswora
0 - NEXT - 0 -- NEXT --

Menu Favorites (press and hold to set)

SETUP Fr. mes
i o.o0 0.0
2 0.0 0.0
3 0.0 0.0
4 0.0 0.0
5 0.0 0.0
6 0.0 0.0
7 0.0 0.0
8 0.0 0.0
: 0.0 0.0
10 0.0 0.0

- NEXT --

0 MAIN LINE O ABORTED O]

/ Direct Entry
Z Comment

OO0 0000000
[« eNeleNelNelNeNelNe Nl

0 [

[Ecatl
[Ecat2
[Ecat3
[Ecatd
[Eoath
[Ecaté
[Ecat?
[Ecat8
[Ecat?

Activiy TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1

[ TYPE ] DETAIL

[OTHER ] CLEAR SETIND

7°) Pour sélectionner la méthode d’apprentissage désirée, appuyer sur la touche
F2 [METHOQOD] et chaisir parmi les 3 méthodes.

8°) Apprendre le repére outil suivant la
méthode sélectionnée.

9°) Une fois votre Tool appris, réafficher la
page TOOL FRAME SETUP en appuyant sur
la touche PREV.
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SETUP Frames

Tool Frame
Frame Number: 1

3 Six Point(XY)
4 Two Point + Z

5 Four Point

6 Direct Entry

[TYPE]  |METHOD|

FRAME

Direct Entry

MAIN LINE 0O ABORTED [H[OIY

1/7

1 Comment:
2 X: 0.000
3 Y: 0.000
4 Z: 0.000
5 METHOD 1 0.000
6 1 Three Point 0.000
E 2 Six Point(XZ) Lelin
on: NDB, 0, O,

[ I R S R
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6.3.1. Méthode d'entrée directe des valeurs

Dans cette méthode, les coordonnées et orientations de I'outil a définir dans le repére par
défaut sont parfaitement connues.

Ces coordonnées seront saisies « a la main » dans la fenétre Tool Frame Setup/Direct
Entry.

Sélectionner la méthode par latouche F2 [METHOD] DIRECT ENTRY

/0 MAIN LINE 0 ABORTED [HoIY

SETUP Frames
Tool Frame Direct Entry 1/7
Frame Number: 1
Comment :
.000
.000
.000
.000
.000
.000
B, 0, 0, O

doa s WK R
Wh s N M

Configuration: N

Hoooooo

[TYPE] [METHOD] FRAME
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6.3.2. Méthode des 3 points

Le but de cette méthode est d’enregistrer le TCP a I'extrémité de I'outil utilisé.
Pour cela, nous allons pointer une méme référence avec trois orientations du robot
différentes et enregistrer ces positions.

Sélectionner la méthode par latouche F2 [METHOD] THREE POINTS
- Etapel:

Déplacer le curseur sur I'item Approch Point 1 :
Déplacer le robot en WORLD et enregistrer le premier point.

MAIN LINE 0 ABORTED [HEI]

Ijo
SETUP Frames

Tool Frame Three Point 2/4
Frame Number: 1
X: 0.0 g 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: outil simple
Approach point 1: INIT
Approach point 2: UNINIT
Approach point 3: UNINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD =

SHIFT + F5 [RECORD]

- FEtape 2:

Déplacer le curseur sur I'item Approach Point 2 :
Déplacer le robot en WORLD et enregistrer le deuxiéme point.

MAIN LINE 0 [EE] ABORTED I

Ijo
SETUP Frames

Tool Frame Three Point 3/4
Frame Number: 1
X: 0.0 g 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment : outil simple
Approach point 1: RECORDED
Approach point 2: INIT
Approach point 3: UNINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]
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- Etape 3:

Déplacer le curseur sur I'item Approach Point 3 :
Déplacer le robot en WORLD et enregistrer le troisieme point.

JOG -013 Stroke limit (G:1 A:1)
MAIN LINE 0 ABORTED [HEiN

/o
SETUP Frames

Tool Frame Three Point 3/4
Frame Number: 1
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: outil simple
Approach point 1: RECORDED
Approach point 2: [RECORDED
Approach point 3: UNINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]

- Etat final de la fenétre :

Lorsque les trois points sont enregistrés, les coordonnées X Y Z du nouveau TCP sont
affichées dans la partie supérieure de la fenétre.

Vo MAIN LINE O ABORTED [0}

SETUP Frames

Ces coordonnées sont les coordonnées du repére |
par défaut.

0.0 :
P: 0.0 R: 0.0
outil simple

Approach point 1: USED
Approach point 2: USED
Approach point 3: SED

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

Note : Une fois le Tool appris, revenir & la page Tool Frame Setup en appuyant sur la
touche PREV.
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6.3.3. Méthode des 6 points

Le but de cette méthode est de déplacer le TCP al'extrémité de I'outil utilisé, et de réorienter
le repére dans I'axe d’attaque de ce nouvel I'outil.

Sélectionner la méthode par latouche F2 [METHOD] SIX POINTS

- Etape1l, 2, 3:

Les trois premiéres étapes sont identiques aux trois étapes de la méthode des trois
points.

Le TCP est défini et nous allons maintenant réorienter le repére en enregistrant trois
points supplémentaires.

- Etape 4: Orient Origine Point

Pour enregistrer le point d’origine de l'orientation, I'axe OZ de l'outil doit étre placé
verticalement, comme sur la figure suivante.

Il ne faut pas prendre comme origine, un des points qui a servi a faire les
étapes 1 a 3.

1o MAIN LINE 0 [ ABORTED [HOI

SETUP Frames

Tool Frame Six Point (XZ) 5/7

Frame Number: 1
X: 0.0 Y: 0.0 z: 0.0 O
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0

Comment: outil complexe

Approach point 1: RECORDED

Approach point 2: RECORDED

Approach point 3: RECORDED

Orient Origin Point: INIT

X Direction Point: UNINIT -

Z Direction Point: UNINIT 1 ® |/. \".

-
||

[METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]

Réalignement de l'outil
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- Etape 5: X Direction Point

Définition de la direction et le sens de I'axe X.
Pour cette étape et pour la suivante, il est plus pratique de se déplacer dans le repéere
WORLD, afin d’étre sr de se déplacer horizontalement a I'axe OZ de l'outil.

WORLD — +/- X et (ou) +/- Y

) MAIN LINE 0 ABORTED eI J e
T

¥

SETUP Frames
Tool Frame Six Point (X2) 6/7 . O X+
Frame Number: 1
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0 .
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: outil complexe
Approach point 1: RECORDED
Approach point 2: RECORDED
Approach point 3: RECORDED
Orient Origin Point: RECORDED 5 7+
Direction Point: NINIT
Z Direction Point: UNINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]

- Etape 6: Z Direction Point
Pour définir la direction et le sens de I'axe Z (essayer de définir 'axe attaquant de I'outil

selon le sens +2)

WORLD —» - Z: permet de définir 'axe Z+ de l'outil lorsque I'outil est orienté vers le

bas.
iy Vo MAIN LINE O ABORTED
: SETUP Frames

| . ¥ Tool Frame Six Point (XZ) 7/7
9 Frame Number: 1
— X: 0.0 ¥: 0.0 z 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: outil complexe
X+ Approach point 1: RECORDED
Approach point 2: RECORDED
Approach point 3: RECORDED

Orient Origin Point: RECORDED

A, ) X Direction Point: RECORDED
@ | . ] % Direction Point: NINIT
a Z+

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]
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- Etat final de la fenétre :
Lorsque les six points sont enregistrés, les coordonnées X Y Z du nouveau TCP et les

orientations W P R du nouveau repere sont affichées dans la partie supérieure de la
fenétre.

Ces coordonnées sont données dans le repére outil par défaut.

N

SYST-179 SHIFT-RESET R
) MAIN LINE 0 [EE] ABORTED

SETUP Frames
Tool Frame

Approach point 1: USED

Approach point 2: USED
Approach point 3: USED
Orient Origin Point: USED
X Direction Point: USED
Z Direction Point: USED

Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1

[TYPE]  [METHOD] FRAME

Note : Une fois le Tool appris, revenir & la page Tool Frame Setup en appuyant sur la
touche PREV.

SYST-179 SHIFT-RESET Released

Vo MAIN LINE 0 [l ABORTED
SETUP Frames
Tool Frame / Six Point(XZ) 1/10
X Y Z Comment
Prev 1. 25.0 17.5 256.8 [outil comple>]
2 0.0 0.0 0.0 [Eocat2 1
3 0.0 0.0 0.0 [Ecat3 1
4 0.0 0.0 0.0 [Eoat4d 1
5 0.0 0.0 0.0 [Ecath 1
6 0.0 0.0 0.0 [Eoat6 1
7 0.0 0.0 0.0 [Eoat? 1
8 0.0 0.0 0.0 [Eoat8 1
9 0.0 0.0 0.0 [Eocat9 1
10 0.0 0.0 0.0 [ 1
Active TOOL S$MNUTOOLNUM[1] = 1

[ TYPE ] DETAIL  [OTHER | CLEAR SETIND
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6.3.4. Activer le repére défini

Pour activer le repére défini : SYST-179 SHIFT-RESET Released

) MAIN LINE 0 [EE ABORTED [EEHN

SETUP Frames
Appuyer sur F5 [SET'ND] dans la Tool Frame / Six Point(XZ) 1/10

fenétre TOOL FRAME SETUP, et saisir e = z EEimEnE

, N ) 1 2s. [outil comple>]
le numéro du repére, puis 2 [Eoat2
appuyer sur ENTER.

[Ecat3
[Ecat4

8
0
0
0
.0 [Eocath
0
0
0
0

0.
0.
0.
0.
0.

[Eocat6
[Eocat?
[Ecat8
[Ecat9
[

[=l=lelololoelo]
OO0 00000

OO0 000000

[ TYPE ] DETAIL  [OTHER ] CLEAR SETIND

Ijo
SETUP Frames

Tool Frame
X Y Z
1] 25.0 17.5 256.8 [outi User 0
2 0.0 0.0 0.0 [Eoat2 ]
3 0.0 0.0 0.0 [Eoat3 ]
4 0.0 0.0 0.0 [Eoat4 ]
5 0.0 0.0 0.0 [Eoat5 ]
6 0.0 0.0 0.0 [Eoat6 ]
7 0.0 0.0 0.0 [Eoat? ]
8 0.0 0.0 0.0 [Eoat8 ]
9 0.0 0.0 0.0 [Eoat9 ]
10 0.0 0.0 0.0 [ ]
Active TOOL $MNUTOOLNUMI[1

Jog Coordinate System (press and hold to set)

i - -
& A &
JOINT IGFRM WORLD

i

TOOL

r_)J(

m
=
=

4@;

w
1 EDa0E 4
EEREER

IEEEREE

=
- |
=
- |

BR0RE:
dl -]-]-13 [C

DB EEEE [
JEEELEEERE

o
&

HH
HH
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6.3.5. Vérifier un repére TOOL

Déplacer le robot en mode TOOL autour des 3 axes de rotation.
L’outil doit effectuer une rotation autour de son centre (TCP).

§ TPEA- Robot Controllert FEERE AR
Busy PHstep
0 % MAIN LINE 0 T2 ABORTED IR
SETUP Frames
Tool Frame / Three Point 1/10
X Y Z Comment - -
i o.0 0.0 180.0 [stylo 1 Clnentatl{:»n dLI
2 -12.9 -18.6 179.7 [pointe blanc>]
2 e el . TCP autour de
4 0.0 0.0 0.0 1 * World
5 0.0 0.0 0.0 [ 1
6 0.0 0.0 0.0 [ 1
7 0.0 0.0 0.0 [ 1 - .
8 0.0 0.0 0.0 [ 1 Orientation du
2 & o oo : TCP atour de
Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1 Y World
[ TYPE ] | DETAIL | [OTHER ] | CLEAR | SETIND | D r‘ientatiﬂn du
[ TCP autour de
o Z World
E

(] -]-1-15 R
ELEEEE 4 B

&l -1-1-1-1H
raaBagE 4

3

La touche COORD permet le changement de mode de déplacement manuel.

Note : L'appui sur les touches SHIFT+ COORD permet de changer le Tools, le User ou le
JGFRM actif.
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7. APPRENTISSAGE D’UN REPERE UTILISATEUR

7.1.Le repere utilisateur

Un systeme de coordonnées utilisateur est un systeme cartésien défini pour chaque espace
de travail par l'utilisateur.

Le repére utilisateur est le repére de référence pour toutes les positions enregistrées dans
un programme. Le TCP évolue dans ce repére.
Si aucun repére utilisateur n’est défini, c’est le WORLD qui sert de référentiel.

Orient Origin Point (Méthode des 3 points)

- Détermine le point de départ de l'origine de travail

USER

System Origin (Utilisée avec la méthode des 4 points)

- Décale l'origine de travall

31



FANUC ACADEMY France Aide a la programmation TPE Vs 02 2019

7.2.Méthodes d’apprentissage

Pour définir un repére Utilisateur, suivre la procédure suivante :

o MAIN LINE 0 ABORTED
1°) Appuyer sur la touche MENU SETUP Frames
O\ O 4ot .
2°) Sélectionner l'item SETUP e TTIES e Saect v
3°) Appuyer sur la touche F1[TYPE] 2 TEST CYCLE 2z0TClent L — —
e . N 3 MANUAL FCTNS 3G I
4°) Sélectionner l'item FRAME © ALARM — G Logic

esume Offset

51/0

Resume Tol.
6 Ref Position

[ P P S S R

Space fnct.
7 FILE || 7 Port Init

iag Interface

8 Ovrd Select

fost Comm ;
9 USER 9 User Alarm

asswords
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT --

- NEXT --

Menu Favorites (press and hold to set)

5°) Si la page USER FRAME SETUP n’est pas visualisée :
6°) Appuyer sur la Touche F3 [OTHER]
7°) Sélectionner I'item USER

Vo MAIN LINE 0 ABORTED I
SETUP "mxmzc + = [H

/ Direct Entry 1/9
2 Comment
i o.0 0.0 0.0 [UFramel 1
2 0.0 0.0 0.0 [UFrame2 1
La page USER FRAME SETUP apparait : 3 0.0 0.0 0.0 [UFrame3 ]
4 0.0 0.0 0.0 [UFramed 1
5 0.0 0.0 0.0 [UFrame5 1
6 0.0 0.0 0.0 [UFrame6 1
7 0.0 0.0 0.0 [UFrame7 1
8 0.0 0.0 0.0 [UFrame8 1
9 0.0 0.0 0.0 [UFrame9 1

8°) Choisir le repére a définir avec le curseur puis
appuyer sur la touche F2 [DETAIL].

Active UFRAME/RTCP $MNUFRAMENUM[1] = 0

[ TYPE ] DETAIL  [OTHER ] CLEAR  SETIND

9°) Pour sélectionner la méthode d’apprentissage

C , 100
désirée, appuyer sur la touche F2 [METHOD] et wo MAIN LINE © e AsorTeD ST e
.. . . p , SETUP Frames + =[H
choisir parmi les trois méthodes proposées. User/RTCP Direct Entry  1/7
Frame Number: 1
1 Comment:
< . . 2 X: 0.000
10°) Apprendre le repere utilisateur suivant la 3 ¥ 0.000
méthode sélectionnée. 4 z: 0.000
5 w: 0.000
6 P: 0.000
7 R: 0.000
. R - . ion: NDB, 0, 0, 0
11°) Une fois votre repére utilisateur (User) appris, 1°n
réafficher la page USER FRAME SETUP en 1 Three Pont
I t h PREV 2 Four Point
appuyant sur la touche : oret ey

[ TYPE] |METHOD| FRAME MOVE_TO RECORD

Lors de la création d’un repére utilisateur, I'origine du repére est déplacée a I'endroit désiré
et le repére est réorienté suivant les trois directions choisies.
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7.2.1. Méthode d'entrée directe

a) Entrée Directe des valeurs

Dans cette méthode, les coordonnées et orientations du repere utilisateur dans le repére
WORLD sont parfaitement connues.

Ces coordonnées seront saisies a la main dans la fenétre suivante.

Sélectionner la méthode par latouche F2 [METHOD] DIRECT ENTRY

o MAIN LINE 0 [iE ABORTED E&ITY E

SETUP Frames
User/RTCP Direct Entry 1/7
Frame Number: 1

Comment: zone de travail 1

550.595
467.062
390.000
-56.812
-65.922
: -34.967
Configuration: NDB, 0, 0, O

dou s wNR
ol el ) el

Point Recorded

[TYPE] [METHOD] FRAME MOVE_TO  RECORD

b) Enregistrement de la position courante du robot

Dans cette méthode, les coordonnées et orientations du repére utilisateur dans le repére
WORLD sont celles du repére outil sélectionné.

Ces coordonnées seront apprises en appuyant sur les touches SHIFT + F5 [RECORD].
Les coordonnées du centre outil par rapport au WORLD deviennent les coordonnées de
I'origine du repére USER.

Les orientations de I'outil par rapport au WORLD deviennent les orientations du repére
USER.
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7.2.2. Méthode des 3 points

Le but de cette méthode est d’enregistrer les positions d’'un TCP sur les positions
correspondant a l'origine, a la direction en X et en Y du repére USER.

Sélectionner la méthode par latouche F2 [METHOD] THREE POINTS

- Etape 1: Orient Origin Point

Déplacer le curseur sur I'item Orient Origin Point
Déplacer le robot et enregistrer I'origine du repére.

) MAIN LINE 0 [ ABORTED [HI&I

SETUP Frames
User/RTCP Three Point 2/4
Frame Number: 1

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: zone de travail 1
Orient Origin Point: INIT
X Direction Point: UNINIT
Y Direction Point: UNINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]

- Etape 2: X Direction Point

Déplacer le curseur sur lI'item X direction Point
Déplacer ensuite le robot dans la direction et enregistrer la direction en X.

) MAIN LINE 0 ABORTED A 109_

SETUP Frames + =I[H
User/RTCP Three Point 3/4
Frame Number: 1

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0

Comment: zone de travail 1

Orient Origin Point: RECORDED
Direction Point: INIT

Y Direction Point: UNINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]
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- Etape 3: Y Direction Point
Cette derniére étape détermine la direction et le sens de I'axe Y et de I'axe Z.
Le point enregistré est un point du plan (+X,0,+Y).

Déplacer le curseur sur I'item Y direction Point.
Déplacer ensuite le robot dans la direction et enregistrer la direction en Y.

o MAIN LINE 0 ABORTED @ 10(3.

SETUP Frames + =[H
User/RTCP Three Point 3/4
Frame Number: 1

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0

Comment : zone de travail 1

Orient Origin Point: RECORDED
Direction Point: [RECORDED

Y Direction Point: UNINIT

Point Recorded

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

SHIFT + F5 [RECORD]

- Etat final de la fenétre :

Lorsque les trois points sont enregistrés, les coordonnées X, Y, Z de l'origine et les
orientations W, P, R des axes du nouveau repére sont affichées dans la partie supérieure
de la fenétre.

) MAIN LINE 0 ABORTED [EEI]

SETUP Frames
User/RTCP Three Point 4/4
Frame Number: 1

X: 550.6 Y: 467.1 Z: 390.0
W: -82.5 P: 17.3 R: 122.6

Comment: zone de travail 1

Orient Origin Point: USED

X Direction Point: USED
Direction Point: SED

New position calculated

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

Ces coordonnées sont données dans le repere WORLD

Note : Une fois le USER appris, revenir & la page User Frame Setup en appuyant sur la
touche PREV.
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7.2.3. Méthode des 4 points

Cette méthode est utilisée lorsque I'origine des orientations du repére USER est différente
de l'origine USER.

Par exemple, pour définir I'origine d’'un repére au centre d’une table, il est plus aisé de le
définir le USER sur les bords et de le déplacer ensuite son origine au centre.

Sélectionner la méthode par latouche F2 [METHOD] FOUR POINTS
- Etapel, 2, 3:

Les trois premiéres étapes sont identiques aux 3 étapes de la méthode des 3 points.
- Etape4:

Déplacer le curseur sur l'item System Origin
Déplacer ensuite le robot sur le point d’origine.

SHIFT + F5 [RECORD]

) MAIN LINE 0 [iP ABORTED H&I

SETUP Frames
User/RTCP Four Point 5/5
Frame Number: 1

X: b550.6 Y: 467.1 Z: 390.0
W: -82.5 P: 17.3 R: 122.6

Comment: zone de travail 1
Orient Origin Point: RECORDED
X Direction Point: RECORDED
Y Direction Point: RECORDED
System Origin: NINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

- Etat final de la fenétre :

Lorsque les quatre points sont enregistrés, les coordonnées X, Y, Z de l'origine et les
orientations W, P, R des axes du nouveau repére sont affichées dans la partie supérieure
de la fenétre.

Yo MAIN LINE 0 [iF ABORTED
4 4 SETUP Frames
Ces coordonnées sont données dans le == rour DOInt 5/5

repére WORLD. Frame Number: 1

X: 194.9 Y: 935.3 Z: -172.1
W: -82.5 P: 17.3 R: 122.6

Comment: zone de travail 1
Orient Origin Point: USED
X Direction Point: USED
Y Direction Point: USED
System Origin: SED

New position calculated

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD
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) MAIN LINE 0 [l ABORTED [EEIY

SETUP Frames

./\“,% User/RTCP / Four Point 1/9
~ X Y Z Comment
- 1. 194.9 935.3 -172.1 [zone de trav>]
2 0.0 0.0 0.0 [UFrame2 1
3 0.0 0.0 0.0 [UFrame3 1
z 4 0.0 0.0 0.0 [UFramed 1
-)\ 5 0.0 0.0 0.0 [UFrameb 1
¥ 6 0.0 0.0 0.0 [UFrame6 1
7 0.0 0.0 0.0 [UFrame?7 1
® v 8 0.0 0.0 0.0 [UFrameB8 1
m 9 0.0 0.0 0.0 [UFrame® 1
Active UFRAME/RTCP $MNUFRAMENUM[1] = 0

[ TYPE ] DETAIL  [OTHER ] CLEAR SETIND

Note : Une fois le USER appris, revenir a la page User Frame Setup en appuyant sur la
touche PREV.

'i-! R30iBplus - Robot Controllert

7.2.4. Activer le repére défini

o MAIN LINE 0 [ ABORTED HERYY

SETUP Frames

User/RTCP / Four Point Tool (.=10) 1
Y Z Commen Jog 1
. .3 -172. [zone

[UFrame2
[UFrame3
[UFrame4d
[UFrame5
[UFrameé6
[UFrame?7
[UFrameB
[UFrame?9

Pour activer le repére défini :

i

[}

|
[y
w
>
w
w
5]

Appuyer sur F5 [SET_IND] dans la fenétre USER
FRAME SETUP et saisir le numéro du repére,

9
0
0
0
.0
0
0
puis ENTER. g

OO0 0000 CO
OO0 0000 COCOo
OO0 00000 OoOW
OO0 oO0OO0COCcOoOOoOON
OO0 000 OOO0OR
[ S S S S

Active UFRAME/RTCP $MNUFRAMENUM[1] = 0

Ou SHIFT + COORD et changer directement le ) I I
e N N . L - -
numéro du repere utilisateur actif. JerRN WORLD

w MENU| |SELECT| | EDIT | |DATA| FCTN w
@] = EE s [
DISP Y §+Y
S-aata
BACK > +Z
e [ G B () [
(7§ o § o ORCD) 3 )i
1 (i) W (4
TooL v

BED=EE

MOVE 1z
Kl B3 B =5 = I
B ( sET - +
n - — -4-% “7, ‘J-,,
DIA el - | +
WELP| POSN| O | status ol
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7.2.5. Vérifier le repere

Déplacer le robot en mode USER. Le TCP (centre outil) évolue dans ce repére suivant
coordonnées apprises sur le plan de travail.

7.3. Cas de lapiéce embarquée

Dans le cas ou la piéce est embarquée sur le robot et donc que I'outil est fixe, |l est nécessaire
de procéder comme suit :

1°) Apprendre un repére UTool par la méthode des 3 points ou des 4 points en choisissant
un des points remarquables de la pieéce comme TCP (Tool Center Point).

2°) Apprendre le repere UFrame/RTCP, son origine étant la pointe de votre outil fixe et les
directions X et Y a choisir en fonction des directions a privilégier comme dans le cas dans
Uframe classique.

Pour une utilisation dans les programmes, se référer au chapitre « 10.1 Utilisation de la
fonction RTCP »
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8. CREATION D'UNE TRAJECTOIRE

8.1. Création d'un programme

1°) Appuyer sur la touche SELECT du TEACH
2°) Appuyer sur la touche F2 [CREATE]

MAIN LINE 0 ABORTED HET

All 688740 bytes free
No. Program name Commen MAIN LINE 0 [ ABoRTED EEERE @ 10,.
1 -BCEKEDT- [ + =[H
2 GETDATA MR [Get PC Da -
3 m [ --- Create Teach Pendant Program ---
4 REQMENU MR [Request P
5 SENDDATA MR [Send PC D Program Name:
6 SENDEVNT MR [Send PC E
7 SENDSYSV MR [Send PC S -- End --
Alpha input 1
Words
Upper Case
N
Enter program name Lower Case
[ TYPE ] CREATE DELETE MONITOR Options/Keybd

3°) Choisir le type de saisie :

F1 F2 F3 F4 F5
Words PRG MAIN SUB TEST
Upper Case ABCDEF GHIJKL MNOPQR STUVWX YZ_@*.
Lower Case abcdef ghijkl mnopqr stuvwx yX_@*.
Options OVRSTRK INSERT CLEAR SPACE KEYBOARD

Words : Mots prédéfinis a configurer dans le menu de CONFIG

MENUMSYSTEMP CONFIG

17 Original program name (F1): [RSR
18 Original program name (F2): [PNS
19 Original program name (F3): [STYLE
20 Original program name (F4): [JOB
21 Original program name (F5): [TEST

e b b b bd

4°) Saisir le nom du programme :

Exemple :
Ecrire FANUC :  appuyer 6 fois sur F1 : [F ]
puis déplacer le curseur sur la droite.
appuyer 1 fois sur F1 : [FA ]
2 fois sur F3 : [FAN
3 fois sur F4 : [FANU ]

et 3 fois sur F1: [FANUC ]

5°) Valider par ENTER
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6°) Choisir I'affichage de la fenétre d’édition du programme en appuyant sur la touche F3
[EDIT] ou en appuyant sur ENTER.

FANUC LINE 0 ABORTED HEFYY

NEW E,
= )] ) )
g INSTRUCTION EDIT COMMANE
7T

%) ADD
*  MOVE POINT

POINT TOUCHUP >

8.2. Quitter le mode graphique des programmes :
Depuis, la version R30iBplus, il est possible d'utiliser le mode tactile pour éditer les
programmes. Pour quitter le mode d’édition graphique

MOTN-023 In singularity

1. Sélectionner EDIT COMMAND sur la PRGN @[T |AETmEp1cr 3

partie droite de I'écran du Teach
= INST:E\:IV'HGN E’EDITCUMMAND I

"3 ADD
*  MOVE POINT

2. Sélectionner EXIT ICON en F4

x
EXIT ICON O
[EDCMD]
I
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8.3. Effacement d’un programme

INIT LINE 0 ABORTED [FEEILIER &
&

Pour effacer un programme :

All 687328 bytes free 5/9
No. Program hame Comment
. . N . 1 -BCKEDT- [ 1
1. Sélectionner le programme a effacer : > FANUC i I
3 GETDATA MR [Get PC Data 1
Appuyer sur la touche SELECT g R { }
6 REQMENU [Request PC Menu ]
] ] 7 SENDDATA MR [Send PC Data 1
) ) ) ) 8 SENDEVNT MR [Send PC Event 1
FREV II'H'EHU] |SELE."-'T| EDIT| |DATA| |FC"IT'I| NEXT 9 SENDSYSV MR [Send PC SysVar |
Déplacer le curseur sur le programme. —

41

CREATE DELETE MONITOR [ATTR ]

2. Appuyer sur la touche F3 [DELETE]

Si la touche [DELETE] n’apparait pas, appuyer sur la touche [NEXT]

INIT LINE 0 ABORTED [[PRTEIS

687328 bytes free 5/9
No. Program name Comment
1 -BCKEDT- [ 1
2 FANUC [ 1
3 GETDATA MR [Get PC Data 1
4 INIT [ 1
s DN | ]
6 REQMENU MR [Request PC Menu ]
7 SENDDATA MR [Send PC Data 1
8 SENDEVNT MR [Send PC Event 1
9 SENDSYSV MR [Send PC SysVar ]
Delete OK ?
e YES NO

3. Valider I'effacement du programme par F4 [YES]
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8.4.Edition d’'un programme

Lorsqu’un programme est créé, il est possible de le sélectionner par la touche SELECT du
« Teach Pendant ».

Une fois le programme sélectionné, le programme peut étre édité a partir de n'importe quel
menu du Teach Pendant via la touche EDIT.

INIT LINE O ABORTED [EENTRIE

All 687328 bytes free 5/9
No. Program name Comment
- - 1 -BCKEDT- [
e | p— 2 FANUC [
PREV ﬁ II\I‘EHI.I] |SE|-E'|"-'T |ED|T| IDATA| |F¢TH| w NEXT 3 GETDATA MR [Get PC Data
4 INIT [
5 i
6 REQMENU MR [Request PC Menu
7 SENDDATA MR [Send PC Data

42

[Send PC Event
[Send PC SysVar

MAIN LINE 0 ABORTED ‘P 1oq
MAIN * =[H

5/5
1: UFRAME NUM=1
2: UTOOL NUM=2
3:
4:L @P[1] 100mm/sec FINE ES e

[End]
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- Affichage Graphique des commandes d’édition (R30iBplus)

Avec la nouvelle version du Teach et du tactile, il est possible de programmer avec les
commandes d’édition sous forme d’icone. Dans ce mode, la moitié de I'écran est réservé a

la représentation et a la sélection de ses icones.

Si les icdnes ne sont pas visibles :
1. Appuyer sur la touche F5 [EDCMD], appuyer sur Next si elle n’est pas visible
2. Choisir 'item Icon Editor.

MAIN LINE O ABORTED [FENTIE @
+

:L @P[1] 100mm/

uToor, Fove: IR
UTOOL_NUM=2

1 Insert

2 Delete

3 Copy/Cut

4 Find

5 Replace

6 Renumber

7 Comment

8 Undo

9 Remark

0 -- NEXT --

5/5

EDCMD 2
1 Icon Editor

2 Color

3 10 Status

0 -- NEXT --

r_)](

[EDCMD]

[End]

4:L @P[1] 100mm/sec FINE
|[End]] i,a ADD T TOUCHUP
*  MOVE POINT i POINT

MAIN LINE 0 [l ABORTED [FETEIES 10(3_

NEW E’
= EDIT COMMAND

e
+

POINT TOUCHUP

Une fois le mode icone appardt, il vous suffit de choisir vos fonctions de programmations,
les lignes de mouvement, les fonctions de saisies par le biais de I'écran de droite. Dans ce

mode, un seul programme peut étre visible a la fois.
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- Affichage standard des commandes d’édition

Avec le Teach Pendant, il est possible d’afficher les commandes d’édition, les instructions
de programmation et de création de ligne de mouvement via un affichage standard qui
utilise la notion de menu et de sous-menu gérée par les touches de fonctions F1 a F5 et la
touche NEXT.

Pour cela, il faut quitter le mode ic6ne

1. SéIeCtionner I,iCGne EDIT COMMAND ; 51‘?3’?@“2? =8 NEW g’EDIch:MMAND
2. Appuyer sur la touche F4 [EXIT ICON] 5 oot oo oo '+ mstwucrion

) ADD 7 TOUCHUP
* MOVE POINT x POINT

MAIN LINE 0 F=0l8y=vY R2 WRLD

1: TUFRAME NUM=1

2: UTooL K2 EDIT COMMAND X

:;L @P[1] 100mm/sec FINE
-
>

EXIT ICON
[E DCMD]

Une fois le mode icbne fermé, vous retrouvez les instructions de programmation et les
lignes de mouvements par les touches de fonctions F1 — F5

(0]
Il
In~+—:ctjgn 3/3
tion 2/3
Instruction 1/3
1 Registers =
210 FOR/MON. END
/Frames
3 IF/SELECT
control
4 WAIT lOSE
m control
5 JMP/LBL
6 CALL
NDFOR
7 Miscellaneous page--
page--
8 --next page--

g

[EDCMD]
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8.5.Création d'une lignhe de mouvement

Une ligne de mouvement est écrite dans le programme édité.

Pour enregistrer une position robot, déplacer le robot sur la position désirée, puis appuyer
sur les touches SHIFT + F1 [POINT].

Une ligne de mouvement est alors créée :

J P[1] 100% FINE Lo

Type de mouvement /
Position Vitesse

Terminaison

8.5.1. Type de mouvement vers un point

Pour modifier le type de mouvement :

Déplacer le curseur sur la ligne du point et sur le type mouvement.

En mOde iCéne : — MAIN LINE 0 ] ABORTED 100
H A, ]
Le choix du type de mouvement apparait sur MAIN = =EE|
la droite de I'écran. I s =
2: UToOL M2 Motion Modify

3:
4:@ @P[1] 100mm/sec FINE
[End]
Joint Linear

Select item

En mOde Standard . MAIN LINE 0 [EEl ABORTED RIS

Appuyer sur la touche F4 [CHOICE]

Sélectionner le type de mouvement umm_um=1
Motion Modify 1/1 UTOOL NUM=2
1 Joint -

2 Linear @P[1] 100mm/sec FINE

3 Circular

4 Circle Arc

4:[ @P[1] 100mm/sec FINE

D)(

[CHOICE]
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Description des mouvements :

- J (Joint) : mouvement angulaire

— J P[1] 100% FINE

- L (Linear) : mouvement linéaire

— L P[1] 2000mm/s FINE

- C (Circular) : mouvement circulaire

— J P[1: point de départ] 100% FINE S —

— C PJ[2: Point de passage]

*P[3 : Point d'arrivée] 500mm/s CNT20 A
— C P[4: Point de passage] [E, - e—

*P[1 : Point d’arrivée] 500mm/s CNT20

*Pour le type de mouvement
circulaire, enregistrer le point
d’arrivée avec la combinaison de
touches :

SHIFT + F3 [TOUCHUP]*
en placant le curseur au début
P[4: point de passage] de laligne.

P[3: point d'arrivée]
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8.5.2. Type de point

47

Il existe deux types de point :

Les POSITIONS — P[ n ]: position du repére outil par rapport a un repére
utilisateur. Une position est enregistrée, utilisable et modifiable dans un seul
programme (position locale a un programme). Aucun calcul n’est possible sur les
composantes d’une position.

Les REGISTRES DE POSITION — PR[ n ]: position qui dépend du repére
utilisateur et du repére outil sélectionné. Un registre de position est enregistré,
utilisable et modifiable a partir de tous les programmes (position globale a tous les
programmes qui l'utilise). Il est possible d’exécuter des calculs sur un registre de
position et sur les composantes d’un registre de position.

Leur format est le suivant :

PflnJouPR[Nn]=[Xx,V,2z, W, p, I, configuration, UT, UF ]

I

Localisation

Orientation

Configuration

Repére outil (User Tool) Repére

utilisateur (User Frame)

P[n]ouPR[n]=[J1J2J3, J4,J5J6 UT, UF]
P ~

Position angulaire

Pour ajouter un commentaire au point :

Repére outil (User Tool) Repére
utilisateur (User Frame)

Déplacer le curseur sur la ligne du point et sur le numéro du point, appuyer sur ENTER et
taper le commentaire associé€ au point.

Pour afficher la position d’'un point ou le type du point :

1°) Déplacer le curseur sur la ligne du point et sur le numéro du point.

2°) Appuyer sur la touche F4 [CHOICE]

3°) Appuyer sur la touche F5 [POSITION]

5:C

[End]

L I8 100mm/s=c FINE

EP[2]

P[3] 100mm/sec CNT100

Enter wvalue

CONF:NUT 000
178.421 deg m
35.855 deg

-.000 deg

MAIN LINE 0 ABORTED m 10

=[H

O "z £

CONF DONE [REPRE]
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8.5.3. Vitesse

48

La vitesse peut étre exprimée de plusieurs fagons selon le type de déplacement choisi :

JOINT :
- valeur en % de la vitesse maximale
- valeur en secondes (un temps de parcours est imposeé).
- valeur contenue dans un registre R]...]

MAIN LINE 0 ABORTED

LouC:

- valeur en mm/s

- valeur en cm/min ..

- valeur en secondes et 3 e
millisecondes (un temps de e
parcours est imposé) gy o T

- valeur en degré/seconde

- valeur en inch/seconde

- valeur contenue dans un registre
R[...]

Select item

Motion Modify

mm/sec

inch/min

£

cm/min

deg/sec

Pour modifier I'unité : déplacer le curseur sur la ligne du point et sur la vitesse du point.

Appuyer sur la touche F4 [CHOICE]

Pour modifier la valeur : déplacer le curseur sur la ligne du point et sur la vitesse du point

et taper la nouvelle valeur numérique.
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8.5.4. Terminaison

La terminaison définit comment le robot termine le mouvement.

Terminaison fine (FINE) : arrét du robot avec une précision maximale en position.

grande précision sur un point final de trajectoire. Privilégier I'utilisation d’'un
CNT O qui aura la méme répétabilité qu’'un FINE en provoquant une
décélération moins importante en arrivant au point.

f Cette terminaison ne doit étre utilisée que dans le cas ou I'on cherche une

Terminaison continue (CNT) : - Pas d’arrét sur le point programmé
- Anticipation du mouvement
- Anticipation de la lecture des lignes de programmes

Le robot ne passe pas par le point appris.

MAIN LINE 0 ABORTED E 10...-

=[H

:L P[1] 100mm/sec FINE
:C BP[2]
P[3] 100mm/sec CHTHEM

FINE
CNTO
CNT 50
CNT 100

=

[CHOICE]

Pour modifier le type de terminaison : déplacer le curseur sur la ligne du point et sur la
terminaison.

Appuyer sur la touche F4 [CHOICE].
Pour modifier la valeur : déplacer le curseur sur la ligne du point et sur la terminaison du

point puis entrer la nouvelle valeur numérique.
Ou appuyer sur la touche F1 [REGISTER] pour choisir un Registre R]...]
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8.5.5. Instructions avancées

Des options de mouvements peuvent étre utilisées afin d’effectuer des taches spécifiques
au cours du déplacement du robot.

Mettre le curseur en fin de ligne, le menu des options apparaitra sur la partie droite de
I'écran.

J P[1] 100% FINE [opron

Si vous étes en mode standard, Appuyer sur la touche F4 [CHOICE]

MAIN LINE 0 [ ABORTED A 10

=[H

Motion Modify X

H No option f‘ Wrist Joint
oo
F ACC g Skip,LBL[]
e
BREAK Offset
Frames
[/I Incremental
.

> ACC : Réglage de I’accélération

J P[1] 50% CNT 100 ACCS80

UFERME_NUM=1
TUTOOL_NUM=2

:IL PB[1] 100mm/sec FINE
:C @B[2]
e[3] 100mm/sec cuT1o0jl

Offset,PRL

Select item

Cette instruction spécifie le pourcentage du taux d’accélération/décélération durant le
mouvement.

Lorsque la valeur de I'ACC est diminuée, le temps d’accélération devient plus long (les
accélérations et décélérations sont plus douce).

Le réglage de I'accélération se programme au point d’arrivée.
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» OFFSET PRI[n] : Instruction de décalage par rapport au repére User

J P[1] 50% FINE Offset,PR[2]

L’instruction OFFSET PR[n] permet de modifier une position programmée directement
via un registre de position, sans utiliser de condition spécifigue dans OFFSET
CONDITION. Le repere de référence est le repére utilisateur actif.

PR(1]

® Y

P1

®
PR[1] UF:F UTF
X: 0.000 W: 0.000

OFFSET CONDITION PR[1]
J P[1] 100 % FINE
L P[2] 500mm/sec FINE Offse

1] 100 % FINE

J Pl
J P[2] S00mmisec FINE Offset, PR[ 1]

®
1
2.
3

» TOOL OFFSET PRIn]: Instruction de décalage par rapport au repére Tool

J P[1] 50% FINE Tool_Offset, PR[2]

Le centre outils robot se déplace conformément au décalage stocké dans le registre de
position spécifié. C’est le repére outil actif qui est utilisé.

P2

”~ 8
X
Y A
2 e
X _
@
PR[ 1] UF:F UT:F

x: 0.000 W: 0.000

y: 0.000 P: 0.000

Z: 10.000 R: 0.000
1: TOOL_ OFFSET CONDITION PR[1] 1 J P[ |] 100 % FINE
2. J P[1] 100 % FINE 2. J P[2] 500mmisec FINE Tool Offset, PR[1]

3: L P[2] S00mmisec FINE Tool Offset
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8

52

8.6.Editeur de commande

Sélectionner l'icobne ICON EDITOR
ou

Appuyer sur la touche F5 [EDCMD] pour faire apparaitre le menu des fonctions de I'éditeur
de commande.

Si [EDCMD] n’apparait pas, appuyer sur la Touche [NEXT].

MAIN LINE 0 ABORTED £P 10...-

(H

6/6
NEW g
= )] )] ]
g‘ INSTRUCTION EDIT COMMANE

E,B ADD 3 TOUCHUP
*  MOVE POINT : POINT

L F[1] l00mm/sec FINE
C BP[2]
P[3] 100mm/sec CNI100

1:
e
3:
d:
=14

[End]

TOGGLE CUSTOM TOOLBAR

g

.6.1. Insérer une ou plusieurs lignes de programme

Pour insérer une ligne (ou plusieurs) entre les lignes 6 et 7 :
1°) Placer le curseur sur le numéro de la ligne 6
2°) Sélectionner INSERT dans I'éditeur de commande EDCMD

3°) Inscrire le nombre de ligne a insérer puis valider avec la touche ENTER.
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8.6.2. Effacer une ou plusieurs ligne(s) de programme

53

Pour effacer les lignes 6 et 7 :

SYST-179 SHIFT-RESET Released
MAIN LINE 0 ABORTED

1: TUERAME NUM=1
1°) Placer le curseur sur la ligne 6 = e EDIT COMMAND
4:L P[1] 100mm/sec FINE
. . S_C Ee (2] E— g Delete
2°) Sélectionner DELETE dans l'éditeur  mmp: o soomose soee
T:L P[5] 100mm/sec FINE
de commande F5 [EDCMD]. g® cooen | F

3°) Sélectionner le bloc a effacer avec les
touches haut et bas du curseur.

4°) Répondre F4 [YES]

g“‘ Replace Renumber

Comment n

HIIII x

EXIT ICON Cl
[EDCMD]

SYST-179 SHIFT-RESET Released
MAIN LINE O ABORTED

100mm/sec FINE

100mm/sec CNI100
100mm/sec FINE
100mm/sec FINE




FANUC ACADEMY France Aide a la programmation TPE Vs 02 2019

8.6.3. Undo
Pour annuler la derniére action de 'éditeur de commande.
1°) Sélectionner UNDO dans I'éditeur de commande F5 [EDCMD].

2°) Valider par F4 [YES] ou annuler I'action par F5 [NO]

SYST-179 SHIFT-RESET Released
MAIN LINE 0 ABORTED

3. Tmoor e EDIT COMMAND
2

4:L P[1] 100mm/sec FINE

) e et g o
ML r(4] 100mm/sec FINE

7:L P[5] 100mm/sec FINE

[End] E’E Copy/Cut

g"‘ Replace Renumber

x
EXIT ICON CJ
[EDCMD]

8.6.4. Redo
Re-exécute la derniére action de 'éditeur de commande.
1°) Sélectionner UNDO dans I'éditeur de commande F5 [EDCMD].

2°) Valider par F4[YES] ou annuler
I'action par F5 [NO]

MAIN LINE O ABORTED

h e EDIT COMMAND
z

4:1 P[1] 100mm/sec FINE
&

r r

P[3] 100mm/sec CNT100 E E- Delete
BE:x P[4 100mm/sec FINE
7:L P[5] 100mm/sec FINE

g g Copy/Cut ?

g“‘ Replace Renumber

8.6.5. Comment

Active ou désactive I'affichage des commentaires des registres, registres de position et
entrés/sorties.

54



FANUC ACADEMY France Aide a la programmation TPE Vs 02 2019

8.7.Enreqistrer une lignhe de mouvement par défaut

Lors de I'enregistrement d’un point, une ligne par défaut est affichée.
Par exemple : «J P[1] 100% FINE ».

Cette structure par défaut peut étre choisie :
1°) Sélectionner I'lcone ADD MOVE POINT
Oou

1°) Appuyer sur la touche F1 [POINT]

MAIN LINE 0 [ ABORTED A
1: UFRAME NUM=1 a
2: UToOL =2 Select Motion m
=g
4:1 P[1] 100mm/sec FINE
5:C BP[2]

P[3] 100mm/sec CNTI100 P[] 100% FINE

BE:1 ©[4] 100mm/sec FINE
7:L P[5] 100mm/sec FINE

JP[] 100% CNT100
L P[] 100mm/sec FINE

L P[] 100mm/sec CNT100

TOUCHUP >

Si aucune des structures proposées ne convient, elles peuvent étre modifiées.
1°) Appuyer sur la touche F1 [ED_DEF]

2°) Placer le curseur sur I'item a modifier

3°) Sélectionner F4 [CHOICE]

Lorsque la modification est effectuée, sortir avec la touche DONE.

0 w0

1o MAIN LINE 0 ABORTED

Edit Default Motion

5[] Mill: FIne

P[] 100% CNT100 DONE
B[] l00mm/sec FINE

®

[1 100mm/sec CNI100

1:0
2:d
3:L
4:L

Enter walue

~

123

REGISTER [CHOICE] DONE
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8.8.Modifier une position

1¢¢ Méthode

MAIN LINE 0 [EE] ABORTED & 10

1°) Positionner le robot sur la nouvelle position
; %ﬁfﬁﬂzl = NEW E’EDHCOMMAND
2°) Placer le curseur sur le numéro de laligne = g, ... S -

100mm/sec FINE
Y H+H 5:C @P[2] "y ADD TOUCHUP
a modifier 2R s mm B MOVe PaINT
&:L P[4] 100mm/sec FINE

7:L P[S5] 100mm/sec FINE
[End]

3°) Appuyer sur les touches SHIFT + F5
[TOUCHUP]

Plusieurs messages peuvent apparaitre lorsqu’on enregistre une position :

» Si le point est enregistré plusieurs fois dans le méme programme, le systéme pose la
guestion pour enregistrer le point avec un nouveau numero.

SYST-179 SHIFT-RESET Released
MAIN LINE 0 ABORTED 10

=[MH

BB r(1] 100mm/sec FINE

P[3] 100mm/sec CNT100
6:L P[4] 100mm/sec FINE
7:L P[1] 100mm/sec FINE

Set new id?

» Si les repéres Tools ou User Frame actifs ne sont pas les mémes que ceux du point
enregistré, le systeme pose la question pour enregistrer le point avec les Tools et User
Frame actifs. SYST-179 SHIFT-RESET Released

MAIN LINE 0 ABORTED

L ep[1] 100mm/sec FINE

Ex : le frame actif est le USER 2 \ Fl - ——
€:L FP[4] 100mm/sec FINE
7:L BP[1] 100mm/sec FINE

[End]

Le frame du point enregistré est le USER 1 -

Enter utool no. (GP:1 SUT:1) : E
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Step

3=

57

» Si le point enregistré est affecté d'un OFFSET, le systéeme pose la question pour

enregistrer le point a
'OFFSET.

2¢me Méthode

1°) Placer le curseur sur le point a modifier
2°) Appuyer sur la Touche F5 [POSITION]

3°) Appuyer sur la touche F5 [REPRE] pour
modifier la représentation de la position.

4°) Modifier les coordonnées a la main.

TOTO1

— Cartésien

£ o0

CONF:NUT 000
-109.768 deg
~43.903 deg m

-31.054 deg

MAIN LINE O ] ABORTED Riljeli{y

mm W
mm P
mm R

1: UFRAME_NUM=1
2: UICOL NUM=2

4:1 100mm/sec FINE
: Offset,PR[2]
5:C P[2]
P[3] 100mm/sec CNIL100
Enter walue

REPRE 1

1 Cartesian

Gl
e e i

CONF DONE [REPRE]

la position correcte en prenant compte ou non la valeur de

Step
/o MAIN LINE O @ ABORTED RJe]i{Ny]

MAIN
/8

1: UFRAME NUM=1

2: UTOOL NUM=2

3:
IB:L er(1] 100mm/sec FINE
: Offset,PR[Z]
5:C P[2]
P[3] 100mm/sec CNT100
6:L P[4] 100mn/sec FINE
7:L @P[1] 100mn/sec FINE
[End]

Subtract offset data from current pos?

L

MAIN LINE 0 J-\=lel:a3=0] WORLD)

CONE:NUT 000
560.115 -109.768 deg
Y  -39.446 mm P -43.903 deg m
Z  -38.884 mm R -31.054 deg

3:
4:1 100mm/sec FINE
: Offset,FR[2]
5:C P[2]
B[3] 100mm/sec CNT100
Enter value

REPRE 1

1 Cartesian

¥ v

CONF DONE

— Joint

Step
o MAIN LINE 0 ABORTED IR

MAIN =[H

F[1] UF:2 UI:l
0.000 deg
0.000 deg m

0.000 deg

3
4:1L 100mm/sec FINE
: Offset,PR[2]
5:C P[2]
P[3] 100mm/sec CHT100
Enter value

REPRE 1

2 Joint

[
¥ I

DONE [REPRE]
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8.9.Exécution d’un programme

8.9.1. Testdu cycle
Le cycle peut étre testé en mode pas a pas, par la touche STEP.
SHIFT + FWD exécute le programme en sens avant « ForWarD ».

SHIFT + BWD exécute ligne par ligne les mouvements du programme en sens inverse
« BackWarD ».

8.9.2. Exécution d’un cycle

Le cycle peut étre testé en mode continu :
- SHIFT + FWD en maintenant la touche SHIFT.

- En appuyant sur le bouton CYCLE START du panneau opérateur (Vérifier que le robot
est en mode LOCAL Voir Menu CONFIGURATION)

8.9.3. Messages d’erreurs

Les cent derniers messages d’erreurs sont répertoriés et peuvent étre
visualisés.

1°) Appuyer sur la Touche MENU
2°) Sélectionner l'item ALARM

3°) Appuyer sur la Touche F3 [ HIST]

-Ste
, Ifo MAIN LINE 0 AUTO ABORTED
CLEAR : efface le message d’erreur .
Alarm : Hist
) 4/100
HELP : renseigne sur la date et 'heure MlRESET
d’apparition du message d’erreur 2eration mode AUTO Selecte

3 SYST-043 TP disabled in T1/T2 mode
ACTIVE : alarme active

SHIFT CLEAR : efface I'historique

[ TYPE ] [ VIEW ] ACTIVE CLEAR DETAIL
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9. LES INSTRUCTIONS TPE

Le Langage TPE (Teach Pendant Editor) est le langage de base utilisé via le boitier de
commande FANUC pour I'apprentissage des trajectoires.

Le langage TPE utilise des instructions pré-écrites permettant le contréle de I'exécution des
trajectoires. La syntaxe est automatiquement contr6lée lors de la création des instructions.

9.1.Arborescence de I'éditeur

Editer un programme :

Sélectionner un programme TPE via la touche [SELECT].

Positionner le curseur sur le nom du programme.

Valider par la touche ENTER.

Ou

Appuyer sur la touche [EDIT].

Sur I'’écran de droite, sélectionner I'icone NEW INSTRUCTION
Oou

Appuyer sur la touche F1 [INST]

MAIN LINE 0 FN:0e):31=0] WORLD

4/8
1: TUFREME NUM=1 .
2= TTOOL NuM=2 Instruction X
3:
BE:x ér[1] 100mm/sec FINE
Offset, PR[2]
5:C P[2]
P[3] 100mm/sec CNT100
6:1 FP[4] l00mm/sec FINE

[En:l;L BP[1] 100mm/sec FINE E IF/SELECT

x
C
[ INST ] [EDCMD]
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9.2.Instructions de repére

MAIN LINE 0 [fEl ABORTED [IREE ‘?

1°) Sur I'écran de droite, sélectionner l'icbne Ll

4/8

NEW INSTRUCTION T Offset/Frames Ed
ou L @P[1]_1nmmn/ser. FINE

Appuyer sur la touche F1 [INST] ol TR N s
:  P[3] 100mm/sec CNT100
6:L P[4] 100mm/sec FINE

2°) Sélectionner I'item OFFSET/FRAMES ey Romm/es R 7

UFRAME[

3°) Sélectionner linstruction souhaitée. Ty UETE=

4°) Sélectionner les variables et opérations
souhaitées

Select item

9.2.1. Activer les reperes de travail MAIN LINE 0 B ABORTED FING & 100
=[H

TUFRRME_NUM=1

3 TTo0L i Offset/Frames
UFRAME_NUM = [valeur] 3 oo v

:C P[2]

e Pour sélectionner le repére utilisateur :

F[3] 100mm/sec CNT100 Constant

6:1 P[4] 100mm/sec FINE

R[ ]: Sélectionne un registre 1L EPIL] 00meec FI3E
Constant: Permet de rentrer une valeur
constante

AR[ ] : sélectionne 'argument

Si [valeur] = 0, alors le programme
travaille dans le repére universel Saizn e
(WORLD).

Pour sélectionner le repére ouitil MAIN LINE 0 [EEY ABORTED [IIEIE [P
désiré :
UTOOL_NUM = [valeur] i Eﬁﬁ;’fﬁm““l,_ﬁ Offset/Frames X
3:C P[2]
, h . B P[3] 100mm/sec CNI100
R[ ]: Sélectionne un registre S Constant
Constant: Permet de rentrer une valeur (Ena)

AR[ ] : sélectionne 'argument

Exemple :
1: UTOOL_NUM=1
2: UFRAME_NUM =2
3:J P[1] 100% CNTO Sesect iten

Un point est dépendant d’un (et uniquement un) repére utilisateur,
et d’un (et uniquement un) repére outil !
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9.2.2. Sauvegarder un repére dans un registre de position

61

Pour sauvegarder les coordonnées d’un repére utilisateur
PR[nl]=UFRAME[ n2]

Voir instructions REGISTER

- Le registre de position PR [ n1 ] change de format. Il contient désormais une
matrice de 16 éléments permettant de définir le repere User n2.

Pour restituer les coordonnées d’un repere utilisateur

UFRAME[ n1] = PR[ n2]

MAIN LINE O ABORTED [IEEER

1: UFRAME NTM=1

2: UTOOL NUM=2 REGISTER statement

&g

4: rrpz1-MM

EH

BEEE FI chb
P[3] 100mm/sec CNI100

7:1 P[4] 100mm/sec FINE
g£:1 GP[1] 100mm/sec FINE
[End] le.

UFRAME[ ]

Select item
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*  Pour sauvegarder les coordonnées d’un repere outil
PR[Nn1]=UTOOL[Nn2]

- Leregistre de position PR [ n1] change de format. Il contient désormais une matrice
de 16 éléments permettant de définir le repére outil n2.

Voir instructions REGISTER

o Pour restituer les coordonnées d’un repere outil

UTOOL[nl1]=PR[n2]

MAIN LINE 0 ABORTED LIS

: Uroon, mwez REGISTER statement X

1
2
3=
1: eri2]-
=
[

:C P[2:2]
P[3] 100mm/sec CNIL00

7:1 P[4] l0Omm/sec FINE
[Emi]:L EF[1] 100mm/sec FINE UFRAMET ] UTOOL ]
PR[ ]

Select item

Exemple: 1: TOOL [1] = PR [1]
2 . UFRAME [3] = PR[2]
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9.3.Instructions « Reqgister »

Les variables disponibles pour la programmation sont :

. . P Ste|
- Lesregistres : R[] entier ou réel INCRER 72 Pehu=s] WORLD)

/0

. . DATA Registers
- Les registres de position : PR[ ] 1/200

points en coordonnées joint, points R 1:
en coordonnées cartésiennes ou R[

matrices. R[

o WwWN

TYPE 1
1 Registers

2 Position Reg

e e e e e e e et e
L L L
O0OO0OO0OO0OO00O0O0O0O0

3 string Reg

4 KAREL Vars

5 KAREL Posns

s
HH | TYPE |

Nota : Ce sont des variables globales (tous les programmes ont acces a tous les registres,
registres de position et string registre).

Toutes les variables sont sauvegardées dans la mémoire du robot et sont récupérées lors
de la mise sous tension du robot.

9.3.1. Les reqgistres
200 registres sont disponibles.
Une instruction Register réalise une opération arithmétique sur les registres.
Un registre est une variable contenant un entier ou un réel.
Le numéro du registre peut étre paramétrable.

Visualiser I’état d’un Registre

Pour visualiser la liste des registres et leur
contenu : /0 MAIN LINE 0 [ AsorTED [IREEIE
1°) Appuyer sur la touche DATA Dol Reg=es
2°) Appuyer sur la touche F1 [TYPE] rl 1 -°
3°) Sélectionner I'item Register R[ 2: 1=0
4°) Placer le curseur sur le registre a EE 3 }fg
visualiser R[ 5: 1=0
R[ 6: 1=0
TYPE 1 1=0
1 Registers }ig
2 Position Reg ];0
3 string Reg 1=0
4 KAREL Vars
5 KAREL Posns
it | TYPE |
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Insérer une ligne de programme

1°) Sur I'écran de droite, sélectionner licone NEw = REGISTER statement X
INSTRUCTION

ou
Dans I'éditeur, appuyer sur F1 [INST]

1°) Sélectionner l'instruction Register.
2°) Sélectionner la ligne de calcul & écrire

3°) Sélectionner I'opération arithmétique voulue

MAIN LINE 0 ABORTED IR

UFRAME NUM=1

UTOOL_NUM=2 REGISTER statement m

: BR[2]=...
: rrio]-AA
:C [[3[212] = R[] Constant

:  P[3] 100mm/sec CNT100
7:1 P[4] 100mm/sec FINE
g:1 @P[1] 100mm/sec FINE |ra
[End] 9 Do[ ]
)

Select item
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9

65

.3.2. Les reqgistres de position

100 registres de position sont disponibles.
Une instruction registre exécute une opération arithmétique sur des registres de position.

Une instruction registre peut mémoriser, transférer des données de position, faire des
sommes/différences de 2 registres de position, dans un registre de position spécifié.

Un registre de position est une variable permettant de stocker des données de position
(x,y,z,w,p,r) ou (J1,J2,33,34,35,J6).

Le numéro du registre de position peut étre paramétrable.

Visualiser I’état d’'un Registre de position

Pour visualiser la liste des registres de positions et leur contenu :

1°) Appuyer sur la touche DATA
2°) Appuyer sur la touche F1 [TYPE] 10 e b
3°) Sélectionner l'item Position Reg Cuiik Sglstens T
4°) Placer le curseur sur le Registre de rr 1: [ -
position a visualiser. R[ 2: 1=0
R[ 3: 1=0
5°) Appuyer sur la touche F5 [position] EE . }:g
R[ 6: 1=0
TYPE 1 1=0
1 Registers ]=0
cgsters -
2 Position Reg 1=0
3 string Reg 1=0
4 KAREL Vars
5 KAREL Posns
HE | TYPE |
Insérer une ligne de programme
Dans I'éditeur, appuyer sur F1 [INST] REGISTER statement X

1°) Sélectionner l'instruction Register.
2°) Sélectionner la ligne de calcul a écrire
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MAIN LINE 0 ABORTED IR

UFRRME NUM=1

UTOOL WU-2 REGISTER statement Eq
er2] -l

:C P[2:2]
P[3] 100mm/sec CNTL00
6:L P[4] 100mm/sec FINE

7:1 @BE[1] 100mm/sec FINE
[End] UFRAME] ] UTOOL[ ]

o Lk

Select item

PR[i] = (valeur)
L’instruction PR]i] = (valeur) charge la valeur dans le registre de position spécifié.

PR[i] = (valeur) + (valeur)

L’instruction PR]i] = (valeur) + (valeur), charge la somme des 2 valeurs dans le registre de
position spécifié.

PR[i] = (valeur) - (valeur)

L’instruction PR[i] = (valeur) - (valeur), charge la différence des 2 valeurs dans le registre
de position spécifié.

Valeur possible du reqgistre de position :

P [i] : valeur de la position [i] spécifiée dans le programme
Lpos : coordonnées cartésiennes de la position courante
Jpos : coordonnées Joint de la position courante

UFRAM [i] : valeur du systéme de coordonnée utilisateur [i]
UTOOL [i] : valeur du systéme de coordonnée outil [i]

Exemple: 1:PR[1] =Lpos
2:PR[R[4]]=UFRAME [ R[1]] (exemple de registres paramétrés)
3:PR[9] = UTOOL [1]
4 : PR [3] = PR [3] + Lpos
5:PR[4]=PR[R[1]] (exemple de registres paramétrés)

Initialisation d’un PR [i] » PR[1] = Lpos
PR[1] = PR[1] - PR[1]
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9.3.3. Les composantes « reqistres de position »

Une instruction registre exécute une opération arithmétique avec les éléments de registre
de position.

Le i de PRYi,j] représente un numeéro de registre de position et le j représente le numéro de
la composante du registre de position.

Une instruction registre peut mémoriser, transférer des composantes de position ou
exécuter une somme, une différence, un produit ou un quotient de 2 composantes de 2
registres de position spécifiés.

Cette instruction utilise le méme format que l'instruction registre.

Visualiser I’état d’une composante d’un registre de position

Pour visualiser la liste des registres de positions et leur contenu :

1°) Appuyer sur la touche DATA ‘
2°) Appuyer sur la touche F1 [TYPE] — mats e o B Asorreo N
3°) Sélectionner I'item Position Reg DATA Registers 27200
4°) P_Iacer Ie_: curseur sur le Registre de Rl 1: [ -
position a visualiser. R[ 2: 1=0
R[ 3: 1=0
5°) Appuyer sur la touche F5 [position] EE g }:g
R[ 6: 1=0
TYPE 1 1=0
1 Registers 1=0
: 1=0
2 Position Reg 1=0
3 String Reg ]=0
4 KAREL Vars
5 KAREL Posns
i | TYPE |
Insérer une ligne de programme
Dans I'éditeur, appuyer sur F1 [INST] REGISTER statement Ed

1°) Sélectionner linstruction Register.
2°) Sélectionner la ligne de calcul a écrire

67



FANUC ACADEMY France Aide a la programmation TPE Vs 02 2019

68

PR[I,]]

Numéro de registre —I l— Numéro de I’élément du registre de
position position

Le numéro de I'élément du registre de position exprime les composantes suivantes :

Systéme de coordonnées cartésien : Systeme de coordonnées Joint :

1=X 1=J1
2=Y 2=7J2
3=Z 3=J3
4=W 4=J4
5=P 5=J5
6=R 6 =J6

n=Jn

PR[i,j] = (valeur) + (valeur)
e L’instruction PR]i,j] = (valeur) + (valeur), charge la somme de 2 valeurs dans un élément
de registre de position spécifié.

PR([i,j] = (valeur) - (valeur)
L’instruction PRJi,j] = (valeur) - (valeur), charge la différence de 2 valeurs dans un élément
de registre de position spécifié.

PRIi,j] = (valeur) * (valeur)

L’instruction PR]i,j] = (valeur) * (valeur), charge le produit de 2 valeurs dans un élément de
registre de position spécifié.

PRIi,j] = (valeur) / (valeur)

L’instruction PRYi,j] = (valeur) / (valeur), charge le quotient de 2 valeurs dans un élément de
registre de position spécifié.

PR[i,j] = (valeur) MOD (valeur)

L’instruction PRYi,j] = (valeur) MOD (valeur), charge le reste du quotient de 2 valeurs dans
un élément de registre de position spécifié.

PR[i,j] = (valeur) DIV (valeur)

L’instruction PR{i,j] = (valeur) DIV (valeur), charge I'entier du quotient de 2 valeurs dans un
élément de registre de position spécifié.

Exemples : PR[3,5]=R[3]+DI[4]
PR[4,3]=PR[1,3]-3.528
PR[1,2]=R[3]
PR[4,3]=3245
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9.4.Instructions de saut inconditionnel « JIMPLBL[] LBL[ ] »

MAIN LINE 0 F:\=lel:hy =] \WORLD)

1°) Sur I'écran de droite, sélectionner
'icone NEW INSTRUCTION

ou 2 utoor, fmes JMP statement |
Appuyer sur la touche F1 [INST] =
S — EEsa B
2°) Sélectionner I'item JMP/LBL =

[End]

3°) Sélectionner linstruction souhaitée.

Select item

9.4.1. Définition de label

Un label marque un emplacement de destination de saut.

LBL[ n: [commentaire] ]

Il peut étre utilisé par les instructions de saut conditionnel ou inconditionnel
(JMP LBL[ n)).

LBL [i: Comment ]

Label (1 a 32766) —| I—Un commentaire peut contenir jusqu’a 16 caractéres
incluant des caractéres alphanumériques, les astérisques (*),
les soulignés (_) et la marque at (@, etc...)

9.4.2. Saut inconditionnel

Un « JMP LBL» permet d’effectuer un saut (ou branchement) a un label situé dans le méme
programme.

JMP LBL[n] — lecurseur se place sur le LBL[ n ] et poursuit I'exécution du
programme a partir de celui-ci.

JMP LBL [i]
L—  Label (1 232766)

Exemple: 2:JMP LBL [2: hand open]
3:IJMPLBL[R[4]]
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9.5.Instructions d’appel de programme « CALL »

Step
o MAIN LINE 0 [EE] ABORTED [SEIIR & 100

MAIN =[M[H

1°) Sur I'écran de droite, sélectionner I'icbne =
NEW INSTRUCTION e CALL statement x|

ou S % oo
Appuyer sur la touche F1 [INST] SiL 314 1oomm/ane Taie

7:L @E[1] 100mn/sec FINE
(End

2°) Sélectionner I'item CALL

3°) Sélectionner I'instruction souhaitée

Select item

4°) Sélectionner les variables et opérations

Le nom de programme est sélectionné dans une liste de programme TPE, Karel ou
Macro.

Ou par l'intermédiaire d’'une variable String Registre (valide pour des soft R30iA V7.50)

9.5.1. Appel de programme

70

e L’instruction « CALL program » permet de lancer un programme.

CALL FANUC

Le programme FANUC est exécuté entierement. Une fois terminé, le curseur se place
directement sous l'instruction et poursuit le programme initial.
Le systeme est capable de gérer 17 niveaux de sous programmes.

e CALL Program « paramétre » ( a partir de R-J3)

Cette instruction d’appel de programme permet de passer des valeurs au sous-
programme appelé.

Ces valeurs seront récupérées dans le sous-programme sous [lidentifiant
AR[ n] ou n correspond a la « [valeur n] » passée en parametre.

Une fois terminé, le curseur se place directement sous linstruction CALL Program
« paramétré » et poursuit le programme initial.

CALL FANUC ([valeur 1],[valeur 2],...,[valeur n])

- Les |valeurs] peuvent étre :
- une valeur d’un registre R[ n ]
- une constante
- une valeur passée en parameétre AR[ n ] si le programme appelant
a lui-méme été lancé par une instruction CALL « paramétré ».
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MAIN LINE 0 Il ABORTED IR

MAIN LINE 0 i ABORTED G A 109.

1
2
EH
4
EH

: :C P[2:2]
C P[2:2
: PEa] iuumsec CHT100 T = R[] Constant i P[3] 100mm/sec CNT100
6:L P[4] 100mm/sec FINE 6:L P[4] 100mm/sec FINE
7:L @F[1] 100mm/sec FINE 7:L @P[1] 100mm/sec FINE
g <l 8: CALL FANUC(1,R[3])
8: CALL FANU . ) .
[End] 3ABC: String [End]

: UFRAME NUM-1 1o UFRMME M- NEW E’ EDIT COMMAND
: UTOOL NOM-2 Parameter select X 2 UIO0L -2 E* INSTRUCTION

4

5 T uP

i,’ ADD
*  MOVE POINT

Select item EE
TOGGLE CUSTOM  TOOLBAR
_ NS [EDCMD]
Exemple :
MAIN

CALL FANUC (1, R[3])

FANUC /

IF R[1]>AR[2], IMP LBL[1]
R[1]=R[1]+AR[1] g—

Les variables AR[ n ] sont locales au programme.

9.5.2. Fin de programme

e L’instruction END indique la fin du programme. L’'exécution d’'un programme est terminée
par cette instruction. Si un programme est appelé depuis un autre programme principal,
le contrdle reviendra au programme principal.

MAIN LINE O e ABORTED RY[el:{Ns

6/10
UFRRME NUM=1

TTo0L, H=2 CALL statement X

: IF R[3]=2,CALL INIT
: END En £

B ez CALL program lﬂ END
:  P[3] 100mm/sec CNT100

7:L P[4] 100mm/sec FINE

0o R

2:L BP[1] 100mm/sec FINE
9: CALL FANUC{L,R[3])
[End]

Select item

71



FANUC ACADEMY France Aide a la programmation TPE Vs 02 2019

9.6.Instructions de saut conditionnel « IF/SELECT »

1°) Sur I'écran de droite, sélectionner I'icbne MAIN LINE 0 [ ABORTED IR
NEW INSTRUCTION
OU . oemae et 6/10

UTOOL_NUM=2 IF statement

Appuyer sur la touche F1 [INST]

IF R[3]=2,CALL INIT

0o

END
HE:c r2:2)
o r4 H EH H P[3] 100mm/sec CNI100
2°) Sélectionner l'item IF/SELECT 71 204) 100meee rINE
8:1 BP[1] 100mm/sec FINE
9: CALL FANUC(1,R[3])
[End]

3°) Sélectionner linstruction souhaitée.

4°) Sélectionner les variables et opérations
souhaitées

Select item

Une instruction de saut conditionnel permet d’effectuer un saut (ou branchement) a un label
situé dans le méme programme si (et seulement si) certaines conditions sont vraies.

9.6.1. Instruction IF

Effectue une action fonction d’'une condition vraie.

IF [valeurl] [opérateur] [valeur2] [operande]

MAIN

a9/9
UFRAME NUM=1
UTC0L. NUM=2

IF R[3]=2,JMPF LBL[1]
CALL FANUC
JMP LBL[1]
7:1 P[4] 100mm/sec FINE
8:L @P[1] 100mm/sec FINE

[= 4 B R L S I ]

Exemple :
Si le test R[3]=2 est vraie : le programme exécute le IMP LBL [1]

Si le test est faux, le programme exécute la ligne suivante et appelle le programme FANUC
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9.6.2. Instruction SELECT

73

L’instruction SELECT effectue un ou plusieurs sauts en fonction de la valeur d’un registre.

SELECT R[ n] = [valeur 1], [saut]
[valeur 2] , [saut]
[valeur n], [saut]
ELSE , [saut]

MAIN LINE 0 [ ABORTED LIS

9/10
UFRAME NUM=1
UTOOL NUM=2 IF statement

IMP LBL[ ] gla CALL program

IF R[3]=2,JMF LBL[1]
CALL FANUC
JME LBL[1]
7:L P[4] 100mm/sec FINE
2:L BP[1] 100mm/sec FINE
9: sereEcT R[1]=1 [
[End]

A
e e s ow

Select item

Ne pas oublier le ELSE en fin d’instruction. Le « ELSE » prend en compte toutes les valeurs
possibles du registre R[ n ] non citées.

Exemple: 11:SELECTR[1]=1, JVP LBL [1]

12: =2,JMPLBL[2]
13: =3, JMP LBL[3]
14: =4, JMP LBL [4]

15: ELSE, CALL SUB2
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9.7.Instructions d'attente

MAIN LINE 0 il ABORTED EIEEIES]

1°) Sur l'écran de droite, sélectionner
'icone NEW INSTRUCTION

ou
Appuyer sur la touche F1 [INST]

9/10
UFRAME_ NTM-1 .
UTOOL_NUM=2 Wait statements

IF R[3]=2, JMP IBL[1]
CALL FANUC

: JMP LBL[1]

;L P[4] 100mm/sec FINE
:L @P[1] 100mm/sec FINE
HE: SELECT R[1]=1 ...
[End]

00 -1 @ e L R

2°) Sélectionner l'item WAIT

3°) Sélectionner linstruction souhaitée.
4°) Sélectionner les variables et
opérations souhaitées

Select item

Les instructions WAIT peuvent retarder I'exécution d’'une instruction programme pendant
une durée spécifiée ou jusqu’a ce qu'une condition soit vraie.

9.7.1. Temporisation

Le systéme attend I'expiration du délai spécifié dans l'instruction.
WAIT [temps]

MAIN LINE 0 [iEl ABorRTED [IGEEE

Le temps peut étre une valeur DIRECT
WAIT 10.5 sec

UFRRME_NUM=1
UTOOL_NUM=2

IF R[3]=2,J4F LBL[1]
CALL FANUC

:  OMP LBL[1]

:L P[4] 100zm/sec FINE
:L @P[1] 100mm/sec FINE
wart [ sec)

Le temps peut étre une valeur INDIRECT
WAIT R[1]

I T

i

Enter value

123 a E

[ [
DIRECT INDIRECT [CHOICE]
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9.8.Instruction MISCELLANEOUS

Les instructions Miscellaneous regroupe des instructions d’appoints liées a la
programmation.

MAIN LINE O ABORTED NS

1°) Sur I'écran de droite, sélectionner I'icbne [¥NiY

NEW INSTRUCTION 1: wemae s -
ouU 2: TTOOL W=z Instruction
i: IF R[3]=2,JMP IBL[1]
Appuyer sur la touche F1 [INST] > e e Reisters
7:L P[4] 100mm/sec FINE
8

. N . :L @P[1] 100mm/sec FINE
2°) Sélectionner I'item Miscellaneous B nor 000 tF/SELECT

3°) Sélectionner linstruction souhaitée. L -

4°) Sélectionner les variables et opérations S

souhaitées .
x

[EDCMD]
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9.8.1. Instruction Timer

e Timer [i] = (state)

L’instruction Timer démarre, arréte ou reset un timer programme.

MAIN LINE 0 ABORTED [IGEEES

9/10

1: UFRAME NUM=1 .
2: UTOOL W2 Miscellaneous statements m
3:
4: TIF R[3]=2,JMP LBL[1]
5: CALL FANUC
§: JMP LBL[1] ag RSR[ ] | UALML ]
7:L P[4] 100mm/sec FINE
8:L @P[1] 100mm/sec FINE
BE: w217 0.00(sec)
== TIMER] ] OVERRIDE

>
fac) arameter
'? e
name L
: .

L’état de ce timer peut étre visualisé dans I'écran des status :

&
[

Select item

MAIN LINE O gy ABORTED Re]i{Rs

MAIN
1°) Appuyer sur Ia touche MENU [ETEREETT R
f I atements m
puis sur I'item NEXT 1 SELECT 1 Axis e
2 EDIT 2 Version ID
3 DATA }| 3 stop Signal v
o 7 . tifications
2°) Sélectionner STATUS astarus  EECEEINN
. . 5 4D GRAPHICS | 5 Memory OVERRIDE
pUIS Prg TI mer 6 SYSTEM » || & Robot Condition
8 BROWSER p| 8 Sys Timer
9 Condition
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT --
T EXT -
Select item -

Exemple :
Step
L’instruction Register vo Mam Lne o [ AeoRTeD RIS £ 100
R[10] = TIMER[2] permet de mémoriser WaL v =i
la valeur timer dans un registre. 3 oo e
j: IF R[3]=2,JMP LBL[1]
S: CALL FANUC e ) OUCHUP
S 6: JMP LEL[1] i" POINT
7:1 P[4] 100mm/sec FINE
8:L EP[1] 100mm/sec FINE
9: WAIT 3.00(=3ec)
0: R[10]=TIMER[2]

S

TOGGLE INPUT CUSTOM  TOOLBAR

[EDCMD]
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9.8.2. Instruction Remark

e !(commentaire)

L’instruction Remark ajoute un commentaire dans un programme. Il n’a pas d’effet sur
I'exécution du programme.

Pour ajouter un commentaire, appuyer sur la touche ENTER pour définir le commentaire.

MAIN LINE 0 i ABORTED IS

: UFRRME NUM=1
UTOOL_NUM=2

IF R[3]=2,JMPF IBL[1]
CALL FANUC
: JMP LBL[1]
7:1L F[4] l00mm/sec FINE

O L R

WAIT 3.00(sec)
R[10]=TIMER[2Z]
ITEST CYCLE

Select item »

8:1 @F[1] 100mm/sec FINE 1: UFRRME NUM=1
o B 2:  UTOOL NUM=2
3:

4: IF R[3]=2,JMP IBL[1]
S5: CALL FANUC
6: JMP IBL[1]
7:L PF[4] 100mm/sec FINE
g:1 EF[1] 1l00mm/sec FINE
9z
0z
1:

I
=l
[=N

Note : Un commentaire spécifié dans une instruction Remark peut étre constitué de 32
caracteres maximum, incluant des caractéres alphanumeériques, astérisque (*) underlines

(), et @.
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10. FONCTIONS AVANCEES

10.1.

Utilisation de la fonction RTCP

La fonction RTCP est a utiliser dans le cas d’une application ou la piéce est embarquée sur
le robot et I'outil est fixe. Une fois I'apprentissage de 'outil UT et du UFrame/RTCP effectué
(voir chapitre 7.3), la fonction peut étre utilisée en mode de déplacement manuel ou pour les

trajectoires.

Pour activer le mode RTCP en mode de déplacement manuel :

1. Appuyer sur la touche FCTN
2. Sélectionner l'item TOGGLE

REMOTE TCP

Une fois sélectionné, vous verrez apparaitre
un R, devant le mode de déplacement manuel

Le n correspond au RTCP frame actif.

FANUC LINE 1 (TXVS=l WORLD)

FUNCTION

FUNCTION

1

yiig 10

FUNCTION 1
1 ABORT (ALL)

QUICK/FUL|

LS8 1 REFRESH

2

2 Disable FWD/BWD

SAVE

PRINT SCR|

B :

PRINT
5 TOGGLE WRIST JOG

4 LIVE/SNAP

el 5 \/1STON SE

6

UNSIM ALL
7 RELEASE WAIT

Y@I 7 Diagnostic

8 TOGGLE REMOTE TCP

8 Del Diag L

MONITOF

<

BACKUP JOG ASSIST

UTILITY

R2 WRLDI

Pour activer votre outil fixe (votre RTCP) : SHIFT + COORD, et indiquez

votre RTCP a activer.

8 CYCLE PO

9 CHANGE RTCP FRAME
9 ENABLE HM

0 -- NEXT --
0 — NEXT —-

TUTORIAL

Tool (.=10) 2
Jog 1

Pour la programmation, lorsque vous voulez utiliser les trajectoires en mode RTCP, ajouter,

I'option RTCP a la fin de l'instruction de la

trajectoire.

1°) Créer votre trajectoire

2°) Placer votre curseur a la fin de trajectoire et

appuyer sur F4 [CHOICE]

3°) Sélectionner I'option
RTCP

78

1 No option
2 Wrist Joint

Motion Modify
1 Incremental

RTCP LINE O ABORTED EETLER

[End]

& 10%

+ =[H

RTCP LINE 0 ABORTED [ENULE

unting Modify 3/3
Motion Modify 2/3 |

2 RTCP

3 RTCP

3 ACC

4 Tool_Offset

4 Skip,LBL[]

5 Tool_Offset,PR[

5 BREAK

6 TIME BEFORE

6 Offset/Frame:

7 Skip,LBL,PR

7 Offset,PR[ ]

page--

8 --next page--

8 --next page--!

1:L @P[1] 100mm/sec FINEJE

x
0
[CHOICE]

1:L @P[1] 100mm/sec FINEJ

@ 10,

+ =[H

[CHOICE]
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10.2. Paramétrage de la fonction « BACKGROUND LOGIC »

Pour configurer les taches en arriére-plan «

Background Logic » :

1. Appuyer sur la touche MENU

2. Sélectionner l'item SETUP

3. Sélectionner I'item BG LOGIC

el

RTCP LINE O ABORTED [HSHN

UTILITIES Hints

MENU 1

p|| 1 Prog Select

1 UTILITIES

1 Error Table I
2 TEST CYCLE 2 ZDT Client 1/12
2 iPendant Setup
3 MANUAL FCTNS 3 General
rames
4 Resume Offset pserved
51/0 || 5 Macro
5 Resume Tol.
6 Space fnct. 5
7 FILE b7 port inic Ls stitutes
7 Diag Interface
8 Ovrd Select 2 rotected
8 Host Comm
9 USER 9 User Alarm
9 Passwords
0 -- NEXT -- 0 - NEXT —-

Menu Favorites (press and hold to set)

0 -- NEXT --

4. Placer le curseur sur le numéro de la tache et appuyer sur la touche F4 [CHOICE]

pour choaisir le programme TPE

5. Appuyer sur la touche F2 [RUN]

jo

Background logic
Nn¥mal mnde acan time:

INIT
MAIN
RICP

PROGRAM

pour démarrer la tache en Background Logic

RTCP LINE 0 ABORTED &I

MACRO

KAREL

COND

La tache TPE est automatiquement redémarrée aprés I'extinction et le redémarrage du

controleur

79

/o

Background logic

Normal mode scan time:

RTCP LINE 0 ABORTED oI

PROGRAM

DN WM

Error occurred.

RUN

STATUS

N ®:nning

Stop
Stop
Stop
Stop
Stop
Stop
Stop

STOP  [CHOICE]

8msec 1/8

MODE

Normal
Normal
Normal
Normal
Normal
Normal
Normal
Normal

CLEAR

100
+. [H
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10.3. Déterminer une position de référence

Une position de référence est une position dont on peut spécifier la plage de tolérance axe
par axe en degré. Cela délimite une zone dans I'espace et lorsque le robot entre dans cette
zone, une sortie DO[ n ] est activée.

1. Appuyer sur la touche MENU o RTCP LNE 0 B ABORTED L
REF POSN + [H
1/10

2

CWVWDTOHUEWNREO

. Enb/Dsbl Q@Pos Comment
[DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE
DISABLE FALSE

P
s | H] DETAIL  ENABLE  DISABLE
I=h

Zone de repli

2. Sélectionner l'item SETUP
3. Sélectionner I'item Ref Position

Exemple :

L R e i e R e B R R
e e e e e e e

ENABLE : active la position de référence
DISABLE : désactive la position de référence

@POS: aTRUE, le robot est dans la zone
i. aFALSE, le robot n’est pas dans

la zone T RTCP LINE 0 [iP1 ABORTED HEIEN & 10(1

REF POSN + [H

. g2 £ iti 1/13

4. Placer le curseur sur la position de référence e e
a Configurer 1 Comment: lposition de replil

2 Enable/Disable: DISABLE

3 Is a valid HOME: FALSE

5. Appuyer sur la touche F3 [DETAIL] 4 signal definition: Do [ 0]
5 Jl: 0.000 +/- 0.000
6 J2: 0.000 +/- 0.000
. Afini 7 J3: 0.000 +/- 0.000
6. Placer le robot au centre de la zone a définir s oa SR 5000
9 J5: 0.000 +/- 0.000
7. Appuyer sur les touches SHIFT + 10 Je: 0.000  +/- 0-000

F5 [RECORD] Vv

RECORD

8. Définir les tolérances désirées axe par axe
(en degrés). Ne pas laisser 0°.

9. Définir si la position de référence est aussi une position HOME. Ceci permet
d’activer I’UO [7] At perch. Répondre a la question « is a valid HOME » TRUE si
vous voulez faire I'activation de 'UQ[7].

10. Définir la DO[n] qui doit étre activée lorsque le robot est dans la zone.

11. Passer en ENABLE une fois la configuration terminée
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10.4.

Redéfinition d’une trajectoire suivant un User

La fonction Frame Offset permet de créer une
trajectoire a partir d’'une trajectoire déja écrite [Ty

suivant un autre User.

/o

MAIN LINE 0 ABORTED TS

1 Home

‘? 10[1,

+. [H

2 TEST CYCLE 2 Hints ple entry shift /12
o
1°) Appuyer sur la touche MENU S MANDAL FCTS o — up Exchg
4 ALARM » | 4 Robot Condition e
2°) Sélectionner l'item UTILITIES 51/0 b5 Prog adjust
6 SETUP ¥ [ 6 Program Shift
7 FILE 7 M T Shif titutes
3°) Appuyer sur la touche F1 [TYPE] e teoton
9 USER 9 Frame Offset
4°) Sélectionner I'item Frame Offset 0 -- NEXT — 0- v

Menu Favorites (press and hold to set)

r_)f

ORIGINAL PROGRAM : nom du programme a modifier

-Ste
RANGE =>WHOLE : copie compléte wo maIN LINE 0 [ ABORTED IR # 100
UFRAME OFFSET + =[H
. . Program 1/6
=>PART : copie partielle Original Program :
SgAIN
R . i ) . 2 Range: WHOLE
START LINE : 1ére ligne de la trajectoire a 3 Start 1line: (not used) *xrkk
i 4 End line: (not used) *okok ok k
COpIer New Program :
5 MATN1

6 Insert line: (not used) *kkk ok

END LINE : derniére ligne de la trajectoire a
copier

Use shifted up,down arrows for next page

NEW PROGRAM : nom du programme
destination qui contiendra la trajectoire
décalée

[CHOICE]

yrig 100

* =[H

MAIN LINE O ABORTED LIS

Old UFRAME Number : numéro du

UFRAME OFFSET

UFRAME utilisé dans la trajectoire UFRAME number 3/3

~ 1 01d UFRAME number: 0
New UFRAME Number : numéro du 2 New UFRAME number: 0
UFRAME utilisé pour la conversion § BTt nemmEe CeEm QOEDE b

Convert Position data (Y/N) :

Y : Les positions enregistrées sont
converties dans le nouveau repere, le robot
ne modifie pas sa trajectoire

[ TYPE ]

EXECUTE

N : Les positions enregistrées ne sont pas
converties dans le nouveau repere, le robot modifie sa trajectoire suivant les coordonnées
du nouveau repére.
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FANUC ACADEMY France

11. CONFIGURATION DES ENTREES-SORTIES (1/0)

Les Robots FANUC peuvent dialoguer avec des systémes extérieurs via des entrée/sorties
(E/S).

Armoire de commande

Q o)
( 5n (a} N
- - | !
Réseau de terrain (Esclave)

- " Réseau ce terrran (Maitre)
PC !—*_. - B 1
o

Ethemet 3:2‘;:& E/S dépontées
11.1. Périphériques d’Entrées/Sorties (I/O)

- Rack d’E/S FANUC (option)

Les E/S en Tout ou Rien 24V s'interfacent via un rack modulaire _

FANUC.
LE RACK _
Indigue le type de matériel qui compose les modules E/S.
LE SLOT il %
Indigue le numéro des modules E/S qui composent le RACK. 4O Madies

Le numéro de slot du fond de panier

T Y, :
LE SLOT =
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11.2. Initialisation de la configuration des Entrées/Sorties

Pour initialiser la configuration des modules, deux possibilités :

- Configuration Automatique

- Mettre la variable $I0_AUTO_CFG = TRUE (MENU / SYSTEM/ VARIABLE / $I0_AUTO_CFG)

- Effacer les assignations courantes (MENU / /O / [TYPE] / LINK DEVICE) puis appuyer sur F5
[CLR-ASG].

- Redémarrer le contréleur.

Le contrbleur défini lui-méme la configuration des E/S digitales (uniquement les E/S
digitales et analogiques).

- Configquration Manuelle

Mettre la variable $I0_AUTO_CFG = FALSE (MENU / SYSTEM / VARIABLE /
$I0_AUTO_CFG)

- Effacer les assignations courantes (MENU / /0 / [TYPE] / LINK DEVICE) pUiS appuyer sur
F5 [CLR-ASG].

- Redémarrer le controleur.

- Configurer manuellement la configuration des E/S digitales et autres E/S
disponibles.
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11.3. Lecture des Entrées/Sorties

FANUC LINE 1 [YNVS=0 WORLD LP 100‘_

1. Appuyer sur la touche MENU

/o 1

2. Sélectionner I'item 1/O puis 1 UTILITIES J 1 cellintface
1 Link Device
DIGITAL 2 TEST CYCLE 2 Custom
3 MANUAL FCTNS 3 Digital
La touche F1 [TYPE] permet de retrouver le Z2222t p] 4 Anclog
7 . 5 Grou
sous menu des Entrées/Sorties. oo TN
6 SETUP »| & Robot
TYPE 1 7 FILE p|7 uor
1 Cell Intface m 8 SOP
2 Custom il Ll [P 9 USER 9 Interconnect
3 Digital 2 [F5e 0 — NEXT — 0 -- NEXT --
~5 =
4 Analog Menu Favorites (press and hold to set)
5 Group
6 Robot r_’f
7 UoP
8 SOP
9 Interconnect
0 -- NEXT --
0 -- NEXT --
11.4. E/S Digitales = Dl[n] et DOI[n]

- Lecture des E/S digitales

FANUC LINE 1 [l PAUSED ‘? 10%
1/0 Digital Out + [H
# SIM STATUS
1. Appuyer sur la touche MENU Do[ 1] © L 1
. . ye DO[ 2] U© [ 1
2. Sélectionner l'item 1/0 pol 3] T [ 1
X . b o pol 4] U [ ]
3. Sélectionner item Digital poi 51U 0 :
DO[ 6] U [ 1
. DO[ 7] U [ ]
4. Appuyer sur la touche NEXT pour naviguer pofl 8] U [ 1
2 DO[ 91 U© [ 1
dans la page écran. ol 101 O 0 .
DO[ 11] U [ 1
Sorted by port number.

IN/OUT : Pour passer de la fenétre des sorties a celle
des entrées et inversement.

[ TYPE ] CONFIG IN/OUT

SIMULATE : La sortie est simulée au niveau
logiciel. La tension n'est pas présente sur la sortie. e, ranve e : el ravseo RS
L’entrée est simulée au niveau logiciel. On ne tient # SIM STATUS 1/512
; - . DO[ 11 U [ 1
pas compte de I'entrée physique. il [ ]
. . , DO[ 3] U [ 1
UNSIMULATE : La sortie est physiquement forcée Dol 4] U [ ]
. . : DO[ 5] U [ 1
la tension est présente sur la sortie. pof &1 o [ ]
STATUS : Valeur a écrire sur la sortie. 2ot o o { ]
Valeur lue sur 'entrée. L elr [ ]
DO[ 10] U [ 1
NUM_SRT : Classe les E/S par numéro. pol 11 © L !
CMT_SRT : Classe les E/S par ordre alphabétique
des commentaires. HH [TYPE]  NUM-SRT CMT-SRT  DETAIL
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-  Configuration des E/S digitales

1o FANUC LINE 1 Bl PAUSED
1. Appuyer sur la touche MENU e T
2. Sélectionner l'item 1/O 2/8
3. Sélectionner l'item Digital i RANGE RACK SLOT START STAT.
1 DO[ 1- 8] 1 1 1 PEND
4. Appuyer sur la Touche F2 2 po[ o 16] . = iy
[CONFIG] 3 Do[ 17- 20] o 1 37
4 DO[ 21- 24] 0 0 0 UNASG
p: . . 5 DO[ 25- 64] 0 2 pERACTT
Cet écran permet de configurer le mapping 6 DO[ 65- 104] R | g
des E/S digitale. 7 DO[ 105- 144] o 4 FIACTT
8 DO[ 145- 512] 0 0 0 UNASG
STATUS : Etat de I'affectation : Power OFF then ON to enable changes.
— ACTIV: configuration OK
— INVALID : configuration invalide S N e

— PEND : configuration en cours de
validation

— UNASG : E/S non configurée

MONITOR : Retour a la page Monitor (lecture des E/S).
IN/OUT : Pour passer de la fenétre des sorties a celle des entrées et inversement.

DELETE : Efface la configuration sélectionnée par le curseur.

RACK
Indigue le type de matériel qui compose les modules E/S.
Numéro du Rack Matériel
1 Module entrées sorties Fanuc
35 Flag
SLOT

Indique le numéro des modules E/S qui composent le RACK.
Le numéro de slot du fond de panier

START
Numéro de I'emplacement sur le slot.

Une fois la configuration terminée, effectuer un COLD START (redémarrage de la
baie) pour que le systeme prenne en compte les modifications.
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- Détails des E/S digitales

1°) Appuyer sur la Touche F4 [DETAIL] E et s
2°) Appuyer sur la Touche NEXT si llitem el —
n’apparait pas.
Digital Output [ 9]
COMMENT : écrire le commentaire lié a 1 comment: (BRSO
I'entrée ou a la sortie _
2 Polarity: NORMAL

POLARITY : établit la polarité de I'entrée 3 Complementary: FALSE[ 9 - 10]
ou la sortie en :
- NORMAL ON=> 24V

OFF=> 0V
- ou INVERSE ON => 0V HH [ TYPE ] PRV-PT NXT-PT

OFF=> 24V

Skip when simulated : passe l'interruption si le signal d’entrée est simulé

COMPLEMENTARY : associe des sorties qui se suivent deux a deux.
Complementary [1-2]=TRUE

Si DO[1]=ON, DO[2]=OFF
Si DO[1]=OFF, DO[2]=ON

ou non Complementary [1-2]=FALSE
Les sorties DOJ[1] et DOJ[2] sont indépendantes.

NXT-PT : passe a la sortie ou I'entrée suivante.

PRV-PT : revient a la sortie ou I'entrée suivante.

Une fois la configuration terminée, effectuer un COLD START (redémarrage de la
baie) pour que le systeme prenne en compte les modifications.
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12. UOP - METHODE OTHER

Ces signaux permettent de piloter le robot a
distance par lintermédiaire d’'un panneau
opérateur utilisateur (UOP).

Les fonctions des entrées-sorties UOP
(UI[n/UQ[Nn]) permettant de gérer le
lancement des programmes sont prédéfinies
et elles peuvent étre cablées sur des cartes | SOP
modulaires digitales.

Plusieurs méthodes de lancement des
programmes est possible grace au UOP
(PNS, RSR, STYLE et OTHER)

Ce chapitre présente la mise en place de la méthode OTHER des UOP.

12.1. Principe de la méthode OTHER
La méthode OTHER consiste a lancer toujours le méme programme par le biais de I'élément
périphérique. Le programme en question est alors assigné a une variable systeme.

Le programme est ensuite lancé par I'entrée UI[18] — PROD_START des UOP. Cette variable
doit donc étre mappée sur le bouton START de votre écran html.

12.2. Conditions pour utiliser les UOP

Lorsque les UOP sont mis en place, le contrdleur devient esclave, la commande de lancement
des programmes est alors déportée sur un périphérique extérieur (écran IHM, bouton mappé
sur des signaux (DI, DO, Flag etc..).

Le bouton cycle start de la baie n’est alors plus opérationnel, pour cela, il faut placer le
systeme dans un état spécifique a I'aide des variables systemes.

Pour utiliser les signaux UOP, les conditions suivantes doivent étre respectées :

Paramétrage pour l'utilisation du mode de commandes déportées :

e Activation des signaux : ENABLE Ul SIGNALS = TRUE
(MENU /NEXT/ SYSTEM / CONFIG / ENABLE Ul SIGNALS)

* Robot en mode de commande déportée : REMOTE
(MENU /NEXT/ SYSTEM / CONFIG / REMOTE LOCAL SETUP)

* Variable systeme $RMT_MASTER =0
(MENU / NEXT / SYSTEM / VARIABLE / $RMT_MASTER)
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12.3. Choix de la méthode OTHER et du programme
Pour sélectionner la méthode utilisée, ici, la v maIN Live o [l AsoRTED VR £ oy

, i Prog Select + [H
méthode other_: 1/13
1 Program select mode:
2 Production start method: UOP
1. Appuyer sur la touche MENU Production checks:
3 At home check: DISABLED
4 Resume position toler.: DISABLED
2 H tH 5 Simulated I/O0: DISABLED
2' SeleCt|Onner I Item SETUP 6 General override < 100%: DISABLED
7 Prog override < 100%: DISABLED
s . ) 8 Machi lock: DISABLED
3. Sélectionner I'ltem Prog Select E— et DISABLED
10 Process ready: DISABLED

4. Appuyer sur la touche FA[CHOICE]

DETAIL  [CHOICE]

5. Choisir la méthode OTHER

Vo MAIN LINE 0 ABORTED IS

Prog Select

Remarque : N'oubliez pas d’éteindre et de
rallumer le contréleur aprés avoir choisi la

Program select mode:

2 Production start method:
A : A 1 RSR Production checks:
methodg afl.n que le systéme prenne en compte e, " o neek: DISABLED
la modification du choix de la méthode. ssvie |4 Resume position toler.:  DISABLED
5 Simulated I/0: DISABLED
6 General override < 100%: DISABLED
ﬂ? Prog override < 100%: DISABLED
6. Appuyer sur F3 [DETAIL]
7. Appuyer sur le touche:\ F4[CHOICE] afin de e T — 100
choisir le programme a lancer Prog Select % [H
1/1

OTHER Program select mode is enabled.

With this selection method, the
application must set the variable
$shell wrk.S$cust name to the desired
program name.

$shell wrk.$cust name : [ N

[CHOICE] aQ
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12.4. Mapper les signaux UOP :

Pour utiliser les signaux UOP (ci-dessous), il vous faut les assigner (réaliser un mapping) sur
des sighaux extérieurs ou les flags.

- Les entrées UOP

Signal d’entrée

UOP UOP
IMSTP* ull
HOLD* ul 2
SFSPD* ul3
CSTOPI Ul 4
FAULT RESET uls
START Ul 6
HOME ul 7z
ENBL ul 8
RSR1/PNS1 ul9
RSR2/PNS2 ul 10
RSR3/PNS3 Ul 11
RSR4/PNS4 ul 12
RSR5/PNS5 Ul 13
RSR6/PNS6 Ul 14
RSR7/PNS7 Ul 15
RSR8/PNS8 Ul 16
PNSTROBE ul 17
PROD_START Ul 18

Entrée *IMSTP Ul [1] (toujours activée)

Le signal d’arrét immédiat spécifie un arrét d’'urgence logiciel. En fonctionnement
UOP, le signal *IMSTP doit étre a ON. Lorsque le signal passe a OFF, les événements
suivant se produisent :

- Une alarme est générée et la puissance moteur est coupée.
- Les opérations robot s’arrétent immédiatement.
- L’exécution du programme est stoppée.

AVERTISSEMENT :
Le signal *IMSTP est contrdlé par soft. L’'emploi de ce signal pour des utilisations de
sécurité critigue n’est pas recommandé.

Entrée *HOLD Ul [2] (toujours activée)

Le signal d’arrét temporaire spécifie un arrét temporaire depuis un équipement externe. En
fonctionnement UOP, I'entrée *HOLD doit étre a ON. Lorsque le signal passe a OFF, les
actions suivantes se produisent :

- Le robot décélére jusqu’a I'arrét, puis I'exécution du programme s’interrompt.

- Si la fonction Brake on Hold est ENABLE (voir écran de paramétrage des items
généraux), le robot s’arréte, une alarme est générée et la puissance retombe.
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Entrée *SFSPD Ul [3] (toujours activée)

Le signal de vitesse de sécurité stoppe temporairement le robot lorsqu’une sécurité porte
est ouverte. En fonctionnement UOP, I'entrée *SFSPD doit étre a ON. Lorsque le signal
passe a OFF, les actions suivantes se produisent :

- Le robot en cours de mouvement décélére, s’arréte et 'exécution du programme
est arrétée également.
- Lavitesse est réduite a la valeur spécifiee dans $SCR.$FENCEOVRD.

Lorsque I'entrée *SFSPD est a OFF et qu’'un programme est démarré depuis le Teach
Pendant, la vitesse est réduite a la valeur spécifiée dans $SCR.$SFRUNOVLIM.

Lorsqu’un mouvement manuel est exécuté, la vitesse est réduite a la valeur spécifiée dans
$SCR.$SFIOGOVLIM. Lorsque *SFSPD est a OFF, la vitesse ne peut dépasser cette
valeur.

ATTENTION :

L’entrée *SFSPD contréle la décélération et I'arrét du robot par soft. Pour arréter le robot
immédiatement pour des raisons de sécurité, utiliser ce signal avec FENCE1 ou FENCE2
de la carte panneau opérateur.

NOTE : Siles signaux *IMSTP, *HOLD, *SFSPD et *ENBL ne sont pas utilisés, les shunter
au 24V, pour que leur état soit a ON.

Entrée CSTOPI Ul [4]

Le signal d’arrét de cycle termine le programme en cours d’exécution.

Lorsque le signal passe a ON, les actions suivantes se produisent :

- Lorsque litem CSTOPI for ABORT est a FALSE dans I'écran de configuration
systéeme, le programme en cours d’exécution s’arréte une fois celui-ci terminé.

- Lorsque litem CSTOPI for ABORT est a TRUE, le programme (en cours
d’exécution) est immédiatement stoppé.

- Lorsque l'item CSTOPI for ABORT ALL est a TRUE, toutes les taches (en cours
d’exeécution) sont immédiatement stoppées.

Signal d’entrée reset défaut FAULT RESET Ul [5]
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START Ul [6] (Active en mode Remote)

C’est le signal externe de départ cycle. Ce signal est pris en compte a son front descendant.
Lorsque ce signal est recu, les actions suivantes sont réalisées :

- Lorsque litem START for CONTINUE only est a FALSE dans I'écran de
configuration systéme, le programme sélectionné a l'aide du Teach Pendant est
exécuté depuis la ligne ou se trouve le curseur. Un programme temporairement
stoppé est également redémarré.

- Lorsque litem est a TRUE, un programme temporairement stoppé est redémarré.

NOTE : Pour démarrer un programme depuis un équipement périphérique, les entrées RSR
ou PROD_START sont utilisées. Pour démarrer un programme stoppé temporairement,
l'entrée START est utilisée.

Signal d’entrée Home, HOME, Ul [7]

Lorsque le signal HOME est a ON, il est possible de lancer une macro de remise en position
REPLI a l'aide d’'une macro configurée avec cette entrée.

Signal d’entrée Enable, ENBL, Ul [8]

Lorsque le signal ENBL est & OFF, le systeme inhibe les mouvements manuels et
I'activation d’'un programme incluant des instructions de mouvement. Un programme en
cours d’exécution est arrété si ce signal passe a OFF.

Entrées RSR1 a RSR8 Ul [9-16] (Actifs en mode distant)

Ce sont des signaux de RSR (Request Service Robot). Lorsqu’un de ces signaux est recgu,
le programme RSR correspondant est sélectionné et exécuté. Lorsqu’un autre programme
RSR est en cours d’exécution ou en arrét temporaire, le programme RSR sélectionné est
ajouté a la file d’attente. Ce programme RSR démarrera une fois le programme en cours
terminé.

PNS1 & PNS8 Ul [9--16] PNSTROBE Ul [17] (Actifs en mode distant.)

Ce sont des signaux de sélection de programme et un signal de validation (strobe) PNS.
Lorsque I'entrée PNSTROBE est regue, les entrées de PNS1 a PNS8 sont lues pour
sélectionner le programme a exécuter.

Lorsqu’'un autre programme est en cours d’exécution ou stoppé temporairement, ces
signaux sont ignores.

Lorsque les conditions Remote sont satisfaites, la sélection d’'un programme par le Teach
Pendant est désactivée tant que I'entrée PNSTROBE est a ON.

Entrée PROD_START Ul [18] (Active en mode distant)
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Le signal de démarrage automatique (départ production) lance le programme sélectionné
a la ligne 1. Ce signal est pris en compte par son front descendant.

Lorsque ce signal est utilisé conjointement avec le signal PNS, il lance le programme
sélectionné par le signal PNS depuis la ligne 1. Lorsque ce signal est utilisé sans le signal
PNS, il exécute le programme sélectionné a I'aide du Teach Pendant depuis la ligne 1.
Lorsqu’un autre programme est en cours d’exécution ou stoppé temporairement, ce signal
est ignoré.
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-  Les sorties UOP

Signal
de sorties UOP
UOP

CMDENBL Uo 1
SYSRDY Uo 2
PROGRUN Uo 3
PAUSED Uo 4
HELD UO 5
FAULT UO 6
ATPERCH Uo7
TPENBL Uo 8
BATALM Uuo 9
BUSY Uo 10
ACK1/SNO1 uo 11
ACK?2/SNO2 uo 12
ACK3/SNO3 UO 13
ACK4/SNO4 uo 14
ACK5/SNO5 Uo 15
ACK6/SNO6 UO 16
ACK7/SNO7 uo 17
ACKB8/SNO8 UO 18
SNACK Uo 19
RESERVED UO 20

Sortie CMDENBL UO [1]

Ce signal indique qu’un programme incluant une opération de mouvement peut étre
démarré depuis 'unité de contréle a distance (UOP).
Le signal Command Enable (commande activée) est présent lorsque les conditions
suivantes sont satisfaites :

- Les conditions Remote sont satisfaites

- Les conditions de validation des mouvements sont satisfaites

- Le mode pas a pas n’est pas sélectionné

Sortie SYSRDY UO [2]

SYSRDY est présent lorsque la puissance moteur est a ON. Ce signal place le robot en
état de mouvement. Dans cet état, les déplacements manuels du robot peuvent étre
exécutés et un programme incluant des opérations de mouvement peut étre démarré. Le
robot passe dans cet état lorsque les conditions de validation des opérations suivantes sont

satisfaites :

L’entrée ENBL UI [8] est a ON.

- La puissance moteur est a ON (pas en état d’alarme).
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Sortie PROGRUN UO [3]

PROGRUN est présent tant qu’'un programme de mouvement est en cours d’exécution. I
n’est plus présent dés que le programme est en PAUSE.

Sortie PAUSED UO [4]

PAUSED est présent lorsqu’un programme est temporairement stoppé et attend d’étre
redémarré.

Sortie HELD UO [5]

HELD est présent lorsque le bouton Hold est activé ou que le signal d’entrée HOLD Ul [2]
est a OFF.

Sortie FAULT UO [6]

FAULT est présent lorsqu'une alarme apparait dans le systéme. L’'état d’alarme est
supprimé par I'entrée FAULT_RESET Ul [5].

Sortie ATPERCH UO [7]

ATPERCH est présent lorsque le robot est dans une position de référence définie. Ce signal
est présent uniquement quand le robot se trouve dans la premiere position de référence.
Pour les autres, des signaux standards d’E/S sont a affecter.

Sortie TPENBL UO [8]

TPENBL est présent lorsque l'interrupteur d’activation sur le Teach Pendant est mis a ON.

Sortie BATALM UO [9]

BATALM indique une alarme tension faible de la batterie de sauvegarde de la CMOS dans
I'unité de contréle (état de la batterie au lithium).
Mettre le contrdleur & ON et remplacer la pile.

Sortie BUSY UO [10]

BUSY est présent tant qu’un programme est en cours d’exécution ou tant qu’un travail avec
le Teach Pendant est réalisé. Il n'est pas présent quand un programme est stoppé
temporairement.

Sortie ACK1 a ACK8 UO [11-18]

Lorsque la fonction RSR est activée, ACK1 a ACK4 sont utilisées ensemble avec la
fonction. Lorsqu’une entrée RSR est recue, une impulsion du signal correspondant est
envoyée comme un accusé de réception.
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Sortie SNO1 & SNO8 UO [11-18]

Lorsque la fonction PNS est active, SNO1 a SNOS8 sont utilisées avec cette fonction. Le
numéro de programme couramment sélectionné (signal correspondant aux entrées PNS1
a PNS8) est toujours présent en code binaire comme confirmation. La sélection d’un autre
programme change SNO1 a SNO8.

Sortie SNACK UO [19]

Lorsque la fonction PNS est active, SNACK est utilisé avec cette fonction. Lorsque les
entrées PNS sont regues, une impulsion de ce signal est envoyée comme accusé de
réception.

Sortie RESERVED UO [20]

Sortie « réservée » FANUC.
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- Réaliser le mapping :

- Lecture des E/S UOP

Step
Yo MAIN LINE 0 ABORTED IR

I/0 UOP Qut

STATUS
1. Appuyer sur la touche MENU vo[ 1] [Cmd enabled
UO[ 2] [System ready
2. Sélectionner l'item 1/0 vol 3] [Prg running
Uo[ 4] [Prg paused
Uo[ 51 [Motion held
3. Sélectionner I'ltem UOP o[ 6] [Fault
uo[ 71 [At perch
Uo[ 8] [TP enabled
4. Appuyer sur la touche NEXT pour vo[ 9] [Batt alarm
naviguer dans la page écran. Uo[ 10] [Busy
Uo[ 11] [ACK1/SNO1

Sorted by port number.

[ TYPE ] CONFIG IN/OUT

IN/OUT : Pour passer de la fenétre des sorties a celle des entrées et inversement.

STATUS : Valeur a écrire sur la sortie.
Valeur lue sur I'entrée.

- Confiquration des E/S UOP

1/20

[ S

1°) Appuyer sur la touche F2 [CONFIG] = MAIN LINE 0 B8 ABORTED SR
1/0 UOP Out
1/3
, - H # RANGE RACK SLOT START STAT.
Cet écran permet de configurer le mapping 1 volR- I 5o s 1 I
des E/S UOP. 2 UO[ 9- 16] 0 1 LWACTT
3 Uo[ 17- 20] 0 1 17 e

STATUS : Etat de l'affectation :
— ACTIVE: configuration OK.
— INVALID : configuration invalide.

— PEND : configuration en cours de
validation. Device Name : Unknown

— UNASG : E/S non configurée
[ TYPE ] MONITOR IN/OUT DELETE

MONITOR : Retour a la page Monitor (lecture des E/S).

IN/OUT : Pour passer de la fenétre des sorties a celle des entrées et inversement.

DELETE : Efface la configuration sélectionnée par le curseur.

Q

100
+ [H
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- Détails des E/S UOP

1°) Appuyer sur la touche F4 [DETAIL] MAIN LINE 0 [ ABORTED BRI
2°) Appuyer sur la touche NEXT si litem [y

n’apparait pas. Port Detail

User Opr. Panel Output [ 1]

1l Comment: [[®alsBEN:EI-NEY:] ]

COMMENT : écrire le commentaire lié a
'entrée ou a la sortie

NXT-PT: passe a la sortie ou [lentrée
suivante. HH [ TYPE ] PRV-PT NXT-PT

PRV-PT : revient a la sortie ou I'entrée suivante.

Une fois la configuration terminée, effectuer un COLD START (redémarrage de la
baie) pour que le systéme prenne en compte les modifications.
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12.5. Lancement d’'un programme

Pour exécuter un programme via les UOP, les conditions suivantes doivent étre

respectées :
1. Sélecteur AUTO/TL/T2 sur la position AUTO
2. Boitier d'apprentissage sur OFF
3. Ne pas étre en mode de fonctionnement pas a pas (touche STEP)
4. Signaux d’entrée Ul sur ON : IMSTP Uil
HOLD Ui2
SFSPD Ui3
ENBL Ui8

Effectuez le Reset et vous assurez qu’il n’y ait plus aucun défaut
Lancer le programme via le START de I'écran fourni, le bouton START étant
mappé sur I'entrée UI[18]
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13. GESTION DES FICHIERS

Il est indispensable lors de l'utilisation d’'un robot de faire des sauvegardes des applications
en cours.

Pour les sauvegardes, différents lecteurs :

Lecteur PCMCIA
cClé USB sur

TEACH

o

st

i

w9

Clé USB sur face
avant du
contréleur
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13.1. Récapitulatif des unités de stockage

PCMCIA face avant du controleur sur R30iA OPEN AIR

PCMCIA sur la CPU des contrbleurs R-30iA, R30iB, R30iBPlus

USB face avant du controleur sur R-30iA, R30iB et R30iBPIlus

USB sur TEACH pendant sur contréleurs R-30iA/R30iB/R30iBPlus —
R30iA MATE et Open air

Ethernet sur CPU contrbleurs R-30iA/R30iB/R30iBPlus - R30iA MATE

Ethernet sur arriere du contréleur R30iA OPEN AIR

Connecteurs
ETHERNET
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13.2. Sélection de 'unité de stockage

-Step
1°) Appuyer sur la touche MENU vo AT LINE 0 BN ABORTED IR £ 10
FILE + [H

o 3 . .- UD1:\*.* 1/32
2°) Selectionner litem FILES
KL (all KAREL source)
CF (all command files)
TX (all text files)
LS (all KAREL listings)
DT (all KAREL data files)
PC (all KAREL p-code)
TP (all TP pro
MN (all MN pro
VR (all variab|
SV (all system|2Format
Press DIR to generate direct|3 Format FAT32
4 Make DIR

[y

* X X R H H * * * *EY ¥

3°) Appuyer sur la touche F5 [UTIL]

4°) Sélectionner I'item Set Device

Ut 1

COdoav kWM

1 Set Device

[ TYPE ] [DIR ] LOAD  [BACKUF] JUTIL |

MAIN LINE 0 gl ABORTED Rullel:{Ny

5°) Choisir 'unité de stockage :

UD1:\*.*
& bn TP (UT1:) KAREL source)
1 FROM Disk (FR:) conmand files)
¢ Memory Card : MC: carte PCMCIA 2 Backup (FRAY) (all text files)
3 RAM Disk (RD:) (all KAREL listings)
. - ~ 5 11 KAREL data fil
e USB Disk: UD1: clé USB sur contrbleur [reneee) (011 KarEr ecadey
(valide a partir de RJ3iC). s (e (el T fpreepeei)
- (all MN programs)
TUSREE S T (all variable files)
8 ~-next page-- SV (all system files)
; , Press DIR to generate directory
e USB Disk : UT1: clé USB sur teach pendant

(valide a partir de R30iA).

[TYPE] [DIR ] LOAD  [BACKUP]  [UTIL]

Utilisation des clés USB : de 32Mo jusqu’a 2GB si formatée en FAT16.

Les différentes qualités et format de mémoire des clés USB que I'on trouve dans le
commerce peuvent créer des erreurs d’acceés aux fichiers ne permettant pas d’utiliser
la clé correctement sur notre contrdleur.

C’est pourquoi, l'utilisation de clés USB industrielles est recommandée pour les
sauvegardes et les transferts de fichiers vers le robot.

Nous recommandons l'utilisation de clés du type SANDISK CRUZER MINI et MICRO
de 2Go qui sont utilisées pour nos validations de la fonction USB.

Utilisation des cartes mémoire PCMCIA : carte mémoire jusqu’a 8MB.

Vous utilisez une carte mémoire ATA Flash qui est basé sur lI'une des normes
suivantes:

- JEIDA "IC Memory Card Guideline Version 4.0"
- PCMCIA "PC Card Standard R. 2.0"
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13.3. Formatage

Step
o MAIN LINE 0 ABORTED IS & 10(2.

FILE

1°) Appuyer sur la touche MENU UD1:\*.* 2/32
1 * * (all files)

2°) Sélectionner l'item FILES 3 % CF  (all command files)
4 * TX (all text files)
5 * LS (all KAREL listings)

3°) Appuyer sur la Touche F5 [UTIL] 6 * DT (all KAREL data files)
T o* PC (all KAREL p-code)

y . g *

4°) Sélectionner I'item Format o ot f:ﬂ o o
10 * VR (all variab|l®®tDevie
11 * SV (all system/Elicalics

3 Format FAT32

4 Make DIR

[ TYPE ] [DIR ] LOAD  [BACKUP]  [UTIL|

+ [H

Vo MAIN LINE 0 [[E] ABoRTED [IGRE

FILE Format

5°) Appuyer sur la Touche F4 [YES] pour UD1:\*.* 2/32

formater le support de sauvegarde.
Formatting UD1:

6°) Ne pas donner de nom au volume kkkkkkkkkkkk* WARNING hrkkkkkkkkhkkkhk
Formater. Appuyer sur la touche ENTER ANY DATA ON THE DISK WILL BE LOST!

Format disk?

10 MAIN LINE 0 ABORTED 10(3 “EE T
FILE Format + [H
UD1:\*. % 2/32

Alpha input 1
Words

Upper Case

Enter volume label: I Lower Case

Options/Keybd

100
+ [H

ATTENTION
Il est indispensable de formater les supports de sauvegarde via le contréleur.
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102

Créer un Répertoire sur le support de sauvegarde

Appuyer sur la touche MENU

Sélectionner I'item FILE

Puis sélectionner FILE

Appuyer sur la touche F5 [UTIL]

Sélectionner I'item Make DIR

Accéder a un répertoire

Appuyer sur la touche MENU

Sélectionner I'item FILE

Puis sélectionner FILE

Appuyer sur la touche F2 [DIR]

Sélectionner I'item *.*

Déplacer le curseur sur le nom du
répertoire et valider par la touche

ENTER

Ste
MAIN LINE 0 [§El ABoRTED [IGREE E 109}»
FILE + [H
UDL:\*, * 1/32
2 * KL (all KAREL source)
3 * CF (all command files)
4 * TX (all text files)
5 * LS (all KAREL listings)
6 * DT (all KAREL data files)
7 * PC (all KAREL p-code)
8 * TP (all TP prom
9 * MN (all MN pro
10 * VR (a.ll Va.r'iah 1 Set Device
11 * SV (all system|2format
Press DIR to generate direct|3 Format FAT32

4 Make DIR

[ TYPE ] [ DIR ] LOAD [BACKUP] JUTIL |

6. Taper le nom de votre répertoire et valider par la Touche ENTER

Step
Vo MAIN LINE 0 ABORTED (LS

FILE

UDL1:\*.* 1/32
2 * KL (all KAREL source)
3 * CF (all command files)
4 * TX (all text files)
5 * LS (all KAREL listings)
6 * DT (all KAREL data files)
7 * PC (all KAREL p-code)
8 * TP (all TP pro
9 * MN (all MN pro
10 * VR (all variab|iieks
11 * SV  (all system UpperCase
Directory name: [ Lower Case
Options/Keybd

1 nir~~tary Subset 2/5
Directory Subset 1/5

1 %%

2 %KL
3 %.CF )
4 %.TX s)

SRS

6 *.DT

page--
7 ELRT age-- =
page— 0 ble files)

& R (Ee- SV (all system files)
Press DIR to generate directory

[ TYPE ] [DIR ] LOAD  [BACKUP]  [UTIL]
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13.4. Sauvegarde

MAIN LINE 0 ABORTED [IEEE

- [

UDL:\*. * 1/32
1 * * (all files) ~CkUP 2
1. Appuyer sur la touche MENU 2+ P 1 srp—
3 % CF [0 1 1 System files
. . 4 * TX (all]z TP programs
2. Sélectionner l'item FILES 5 LS (al]3 appication
6 * DT (all, Applic.-TP
7 * PC (al] 5 Error log
3. Appuyer sur la touche F4 [BACKUP] g X - :Zi: ShomEn
10 * VR (al 7 Vision data
11 * sV (al 8 All of above
Press DIR to generat¢SMantenancedata |- ——
0 -- NEXT --

[ TYPE ] [ DIR ] LOAD  |BACKUP|  [UTIL]

13.4.1. Types de Backup

System Files : sauvegarde des fichiers systémes contenus sous la CMOS du Robot

TP programs : sauvegarde des fichiers .TP donc programme TPE
BACKUP 1

Application : No use 1 System files

BACKUP 2

2 TP programs 1 ASCII programs

Applic. =TP : No use

3 Application
4 Applic.-TP
Error log : sauvegarde des fichiers d’erreur systéme 5 Error log
6 Diagnostic
Diagnostic : backup des fichiers de diagnostique robot e
8 All of above
All of above : sauvegarde de CMOS entiére 3 Mamtenance data
0 -- NEXT --
As Image : backup de la CPU compléte 0 -- NEXT --

ASCII programs : convertit les programmes TP en fichier texte.
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13.4.2. Sauvegarde des programmes TPE en binaire (format robot)

1°) Appuyer sur la touche MENU = MAIN LINE o ] ABORTED 4D 100

FILE + [H
UD1:\*. * 1/32

(all files)
(al BACKUP 1

cF (aLlismaniis |

TX (alEaidiehleint
LS (alls application
DT (al] 4 Applic.-TP
(al]
TP (all
MN (all
VR (al
sV (al] 8 All of above
Press DIR to generatg? Maintenance data
0 -- NEXT --

2°) Sélectionner I'item FILES

TaCKUP 2

BCII programs

3°) Appuyer sur la touche F4 [BACKUP]

4°) Sélectionner 'item TP Programs

5 Error log

6 Diagnostic

oo e w N

* ok ok X A ok ok K % ok
o
a

7 Vision data

NEXT --

[ TYPE ] [DIR ] LOAD |BACKUP|  [UTIL ]

Le systéme propose les programmes TP un par un dans I'ordre alphabétique
F3:ALL — sauvegarde tous les programmes TP
F4:YES — sauvegarde le programme proposé
F5:NO — ne sauvegarde pas le programme proposé et passe au suivant
F2: EXIT —» abandonne la procédure de sauvegarde

(Les programmes sont sauvegardés sous un format binaire *.TP)

13.4.3. Sauvegarde de programme TPE en fichier texte

BACKUP 2
1°) Appuyer sur la touche MENU

1 ASCII programs

2°) Sélectionner I'item FILES

3°) Appuyer sur la touche F4 [BACKUP]

4°) Sélectionner 'item ASCII Programs

0 -- NEXT --
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13.4.4. Sauvegarde des fichiers systeme

/o

MAIN LINE O ABORTED [IEEIE 10q

o FILE + [H
1°) Appuyer sur la touche MENU L e
1 * (all files) B —
2°) Sélectionner I'item FILES 2 x o 1 mr—
3 * CF [ERR 1 System files
4 * TX (all]z TP programs
3°) Appuyer sur la touche F4 [BACKUP] 5 * LS  (al]s appication
6 * DT  (ally appic-Tp
, . . . 7 * PC  (al]
4°) Sélectionner l'item System Files g * TP (allo
9 % MN (al & Diagnostic
10 * VR (a.l-?V\smndata
11 * sV (al 8 All of above
Press DIR to generatezMa'r:';:a"CE data T

[ TYPE ] [DIR ] LOAD  |BACKUP|  [UTIL ]

Le systéme propose les fichiers systéme un par un dans I'ordre alphabétique
F3 : ALL — sauvegarde tous les fichiers systeme
F4 : YES — sauvegarde le fichier proposé
F5: NO — ne sauvegarde pas le fichier proposé et passe au suivant
F2 : EXIT — abandonne la procédure de sauvegarde

(Les fichiers systéme sont sauvegardés sous un format binaire *.SV)

13.5. Chargement de fichiers Robot

13.5.1. Fichiers chargeables

Les fichiers qui peuvent étre chargés dans le contréleur sont :
- Les fichiers de programmes TPE (*.TP)
- Les fichiers de P-codes KAREL (*.PC)
- Les fichiers systéeme (*.SV)
- Les fichiers de variables (*.VR)
- Les fichiers de configuration des entrées-sorties (*.10)

Exemple :

SYSMAST.SV : Fichier systéeme contenant les valeurs de calibrations
SYSFRAME.SV Fichier systeme contenant les valeurs des repéres
NUMREG.VR : Fichier contenant les valeurs des registres
POSREG.VR : Fichier contenant les valeurs des registres de position
DIOCFGSV.I0 : Fichier contenant le mapping des E/S

105



FANUC ACADEMY France Aide a la programmation TPE Vs 02 2019

13.5.2. Afficher |le contenu du répertoire source

1°) Appuyer sur la touche MENU

2°) Sélectionner l'item FILES

Directory Subset 1/5
3°) Appuyer sur la touche F2 [DIR] e
2 ® KL
4°) Sélectionner l'item *.* 3 %.CF )
4 % TX s)
Les différents autres items permettentde —
filtrer Paffichage du contenu du 70— e pageT
. . - Ipage- le files)
repert0|re source. 8 --next page-- Y all system flles)

Press DIR to generate directory

[ TYPE ] [ DIR ] LOAD  [BACKUP]  [UTIL]
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13.5.3. Chargement de fichier

Vo MAIN LINE 0 ABORTED IS

FILE

UD1:\*.TP
1. Afficher le contenu du répertoire 1 -BCKEDS-
2 -BCKEDS9-
source 3 -BCKEDT- TP 74
4 FANUC TP 171
5 GETDATA TP 177
2. Appuyer sur la touche F3 [LOAD] S ™ pae
8 REQMENU TP 162
9 SENDDATA TP 178
10 SENDEVNT TP 145
11 SENDSYSV TP 167
[ TYPE ] [ DIR ] LOAD [BACKUP] [UTIL ]
1o MAIN LINE 0 [ ABORTED LIS
F4 : YES — valide le chargement hEEe S —
F5: NO — annule la procédure de 1 _BCREDS- TP 74
chargement 2 -BCKED9- TP 74
3 -BCKEDT- TP 74
4 FANUC TP 171
5 GETDATA TP 177
6 INIT TP 72
7 MAIN TP 245
8 REQMENU TP 162
9 SENDDATA TP 178
10 SENDEVNT TP 145
11 SENDSYSV TP 167
Load UD1:\FANUC.TP?

i YES NO
Si le fichier existe déja : .
1."0 MAIN LINE 0 [l ABORTED 10%
FILE +.[H
UD1:\*.TP 4/43
1 -BCKEDS8- TP 74
2 -BCKED9- TP 74
3 -BCKEDT- TP 74
. . 4 FANUC TP 171
F3 : OVERWRITE — remplace le fichier sur 5 GETDATA TP 177
A H H Y 6 INIT TP 72
le contrbleur par le fichier a charger - VAIN iy 245
F4 : SKIP — abandonne le chargement du g REQMENU TP :gg
. . . . . SENDDATA TP
fichier et passe au fichier suivant T = D
F5 : CANCEL — annule la procédure de 11 SENDSYSV ™ 167
UD1:\FANUC.TP already exists
chargement.

OVERWRITE SKIP CANCEL

ATTENTION : Les fichiers du type system variable *.SV sont rechargés en mode Controlled
Start (Voir chap. suivant Restore All Of Above)
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ANNEXES

Al. ANNEXE 1 — Description des Menus

Al.1. Menu viales touches FCTN

FUNCTION 1

1 ABORT (ALL) 1 Abandon des programmes
2 Disable FWD/BWD 2 Désactive FWD/BWD du Teach Pendant

5 TOGGLE WRIST JOG

7 RELEASE WAIT
8 TOGGLE REMOTE TCP 3 Permet d’activer la fonction RTCP en mode manuel
O CHAMGE RTCP FRAME
0 - NEXT --

Al.2. Menu via la touche MENU

Menu UTILITIES

1 Home

1 Page accuell

2 TEST CYCLE | 2 Hints
3 MANUAL FCTNS | 3 iRCalibration
4 ALARM bt 4 Robot Condition
5 1/0 b| 5 Prog Adjust 5 Ajustement dynamique d’une trajectoire
6 SETUP b || 6 Program Shift 6 Définition d’'une trajectoire décalée
| _ _ 7 Définition d’une trajectoire en miroir
7 FILE b{ 7 Mirror Image Shif 8 Redéfinition d’une trajectoire suivant un
! 8 Tool Offset Tool
9 Redéfinition d’'une trajectoire suivant un
9 USER | 9 Frame Offset User
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT --
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Menu TEST CYCLE

MENU 1

1 UTILITIES 4

2 TEST CYCLE 2 Setup pour I'exécution d’une trajectoire en Test

3 MANUAL FCTNS
4 ALARM

-

Ln
ot
S
o
-

MAIN LINE 0 ABORTED (IR

— 1/4
GROUP:1 ( LR Mate 200iD)
I 1 Group Motion:
g US| 2 Digital/Analog I/O:
3 Step statement type: TP & MOTION
4 Step path node: OFF

DISABLE ENABLE Men U ALARM

MENU 1

1 UTILITIES )
2 TEST CYCLE
3 MANUAL FCTNS ALARM 1
4 ALARM P | L Alarm Log 1 Affichage des alarmes courantes
51/0 ¥| 2 Motion Log 2 Affichage des alarmes
6 SETUP b| 3 systemLog  |ouvement \
3 Affichage des alarmes systeme
7 FILE P| 4 Appl Log 4 Affichage des alarmes application
5 password Log 5 Affichage des alarmes password
6 Affichage des alarmes
9 USER & Comm Log communication
0 -- NEXT --
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Menu /O

Menu d’accés a toutes les E/S configurées avec des périphériques ou systémes.

MENU 1

1 UTILITIES 4
2 TEST CYCLE
3 MANUAL FCTNS

4 ALARM [ /0 1 /O 2
51I/0 » | 1 Cell Intface 1 Link Device

6 SETUP p |2 Custom 2 Flag
7 FILE p |3 Digital
4 Analog
9 USER 5 Group

0 -- NEXT -- 6 Robot
7 UOP

8 SOP

9 Interconnect

0 -- NEXT -- 0 -- NEXT --

Menu SETUP

Menu d’accés aux paramétrages des fonctions associés au systéme robot.

SETUP 1

1 UTILITIES SETUP 2

1 Prog Select

2 TEST CYCLE 2 7DT Client 1 Error Table
3 MANUAL FCTNS 3 General 2 iPendant Setup
4 ALARM M 4 Frames 3 BG Logic
5I/0 b S Macro 4 Resume Offset
6 Ref Position i
7 FILE 4 7 Port Init 6 Space fnct.

8 ovrd Select 7 Diag Interface
9 USER 9 User Alarm 8 Host Comm
0 -- NEXT -- 0 - NEXT -- 9 Passwords

0 -- NEXT --
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Menu FILE

MENU 1

1 UTILITIES

3 1 Backup / chargement des fichiers

2 TEST CYCLE

robot.
2 File Memory 2 Capacités des mémoires fichiers

3 MANUAL FCTNS

‘ 3 Auto Backup 3 Définition de backup Automatique

4 ALARM

51/0

6 SETUP
7 FILE

I

- v

9 USER

0 -- NEXT --

Menu SELECT

MENU 2

1 SELECT 1 Acces a la Sélection des Programmes Robots

2 EDIT 1 La touche SELECT est un raccourci pour I'accés a ce
3 DATA HoM

4 STATUS 4

5 4D GRAPHICS 4

6 SYSTEM 4

7 USER2

8 BROWSER 4

0 -- NEXT --
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Menu DATA

1 SELECT 1 Registers 1 Acces aux DATA Register
> EDIT 3 Position Reg 2R éAgci(;?esraux DATA Position
4 STATUS b| 4 KAREL Vars

5 4D GRAPHICS P| 5 KAREL Posns

6 SYSTEM 4

7 USER2

8 BROWSER 4

0 -- NEXT --

Menu POSITION

MENU 2 4D GRAPHICS 1
1 SELECT 1 4D Display 1 Affiche le robot en 4D
— ) 2 Affiche la position courante du
2 EDIT 2 Position Display robot
3 DATA 4
4 STATUS 4
5 4D GRAPHICS 4
0 SYSTEM 4
7 USER2
8 BROWSER 4 La touche POSN du Teach Pendant est un raccourci
pour I'accés au menu Position Display (touche blanche
se situant en dessous du point du clavier numérigue)
0 -- NEXT --
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