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PRACTICA #3

TEMA: Programacion offline en RoboDk

. Objetivos

Familiarizacién RoboDKk.
Crear un programa usando instrucciones basicas de RoboDK, para realizar una

tarea de Pick and Place.

2. Marco tebérico

RoboDK es un software para simulacion y programacion fuera de linea. La
programacion fuera de linea significa que los programas de robot se pueden
crear, simular y generar fuera de linea para un brazo de robot y un controlador
de robot especificos. RoboDK contiene un menua principal, una barra de
herramientas, una barra de estado y la pantalla principal. El arbol de la
estacion en la pantalla principal contiene todos los elementos disponibles en
la estacion, como robots, marcos de referencia, herramientas, programas,
etc. El robot que se usara en la practica ser4 Kawasaki RSO3N, para realizar
varias pruebas con el software RoboDK

La programacion fuera de linea no tiene limites con RoboDK. Este software
proporciona una interfaz gréafica de usuario facil de usar para simular y
programar robots industriales. RoboDK te ayudara a evitar singularidades y
limites de ejes. No se requiere experiencia en programacion. Mas
informacion disponible en la seccion de Programacion fuera de linea de la
documentacion (https://robodk.com/doc/en/Getting-Started.html).

Con la API de RoboDK también puede programar y simular robots usando
Python. Python es un lenguaje de programacion que le permite trabajar mas
rapido e integrar sus sistemas de manera mas efectiva. Python permite
expresar conceptos en menos lineas de codigo en comparacion con otros
idiomas, por lo que es facil y facil de aprender.

Mas informacién disponible en la seccibn de RoboDK API de la
documentacion. La API de RoboDK también esta disponible para C

#y Matlab .
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Descripcion.

En esta préactica se tendrd como objetivo principal realizar el movimiento del robot

con un ejemplo basico de Pick and place mediante programacion punto a punto
de RoboDK. Los comandos que se les dara son sencillos y basicos que les sera
de utilidad para completar la practica.

3.1 Seleccionar un Robot

Se pueden agregar nuevos robots desde un disco local o desde la biblioteca en

linea:
Desde un disco local:

1. Seleccione Archivo 5

al

Abrir

2. Escoger uno de los Robot disponibles en el disco local.

@ Abrir
9

[ Este equipo
& Descargas

5| Documentos

[ Escritorio

=] Iméagenes
D Masica
B Objetos 3D

B videos

s Archivos (E:)

Organizar v Nueva carpeta

L HUAWEI P10 lte

‘i Disco local (C:)

@ Unidad de CD (¢

<« Archivos (E) » RoboDK > Library v O Buscar en Librar P

Nombre

Example 03 - Drawing with a robot
Macros

¥ 20 cut

°§ ABB-IRB-120-3-0-6

‘g ABB-IRB-1200-7-0-7

“§ ABB-IRB-6640-130-3-2

(& box

(&) Box

" Comau-Racer-3

@ Example 01 - Pick and place

@ Example 02-1 - Pick and place with Python 5

@ Example 02-2 - Pick and place with laser ... 2

<

Nombre de archivo: | ABB-IRB-1200-7-0-7 v ‘ All files (%) 5

3. Abrir. El robot deberia
segundos.

Figura 1. Disco Local
aparecer automaticamente en la estacion en unos

Desde la biblioteca en linea:

1. Seleccione Archivo

- Abrir biblioteca en linea (Ctrl + Shift + O).

Aparecerd una nueva ventana en su navegador predeterminado que
muestra la biblioteca en linea. También es posible seleccionar el boton

correspondiente en la barra de herramientas.@
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Downioad  Pricing  Products -  Company -  Resources -  ContactUs

Robot Library

Stations  Add-ns  Posts
BB CRE 1300-7/14 || ABB CR 1300-1 ABB CRE 1300-11/0.9 ABB CRB. 15000 ABBIRB 120 ABB IRB 140-6/0.8
) o o .
. ' ' . ' ” .
d ~
T v Bran = aee 8
" s o ) 51 )
Axes o e o -
e
Reach Y Par

ABB IRB 1200-7/0.7

ABB IRE 1100-4/0.475

ABB IRB 1200-5/0.9

Brand am8 Brand 88 Brand 88 Brang

2. Use los filtros para encontrar su robot por marca, carga (Util, etc.

En este ejemplo, usaremos un robot Kawasaki RSO3N.
3. Seleccione Descargar. Seleccionar abrir Robodk el robot deberia

aparecer automaticamente en la estacion en unos segundos.

Stations  Add-ins Posts

kawasaki RSO3 b Kawasaki RSO3N
Clear filters| | Clear search| |Clear all
Brand v b
Type ~
iAbrir RoboDK?
Axes - Brand Kawasaki
Model RSO3N https://robodk.com guiere abrir esta aplicacion.
Reach s 5 [0 Permitir siempre que robodk.com abra este tipo de enlaces en la aplicacién asociada
eac ~
Reach 620 mm
ts
Payload v Peyioad 3k Abrir RoboDK
Weight 20kg
Weight o Repeatabilty  0.020 mm 5]
Repeatability ~

4. Labiblioteca en linea se puede cerrar una vez que se carga el robot o de
una vez seleccionar todos los elementos a usarse
Una vez abiertos todos los elementos en robodk, estos ya se encontraran

disponibles en la libreria local.

3.2 Interfaz

+ Elmenu principal se encuentra en la parte superior. Todas las acciones
y opciones disponibles estan disponibles en este mend.
L]

La barra de herramientas contiene iconos graficos que permiten un
acceso rapido a las acciones utilizadas con frecuencia en el menu. Mas
informacion disponible en la seccion de la barra de herramientas .
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* El arbol de la estacion enumera todos los componentes (elementos) que
estdn presentes en la estacion. Estos elementos pueden ser robots,
herramientas, objetos, objetivos o configuraciones especificas para fines
de fabricacion o calibracion. El arbol permite comprender y modificar la
dependencia que existe en el entorno real. Por ejemplo, un objetivo se
puede adjuntar a un marco de referencia especifico, este marco de
referencia se puede adjuntar al marco base del robot, las herramientas
del robot generalmente se adjuntan al robot, etc.

+ La barra de estado se encuentra en la parte inferior y puede mostrar
consejos Utiles para ciertas operaciones.

* Lavista 3D (Pantalla principal) muestra la vista en un entorno virtual 3D
y reproduce el Arbol de estaciones con su jerarquia.

+ Al hacer doble clic en un elemento (en el arbol o en la vista 3D) se
mostrard una nueva ventana con las propiedades del elemento. Por
ejemplo, al hacer doble clic en un robot se mostrara el Panel de robots .
Estas ventanas se pueden cerrar seleccionando la cruz en la parte
superior derecha de la ventana secundaria.

6 RoboDK - IRB120-Transparent - Professional (RoboDK)

@ile Edit Program View Tools Utilities Connect Help) Maln Menu

WM IC IHE o:

# B IRB120-Transpar
v
v ABB IRB 120-3/0.6
2 Tool
w ® Reference Frame

@,\l Target 1

Target 1 44 !

ABB IRB 120-3/0.6 Base

=g

Reference Frame

Status Bar
Figura 2. Software RoboDK

3.3 Programacion basica de RoboDK

Para crear un nuevo programa usando RoboDK es necesario tomar en cuenta lo
siguiente:

. Para crear un programa se debe presionar sobre \—}


https://robodk.com/doc/en/Interface.html#RobotPanel
https://robodk.com/doc/en/Interface.html#RobotPanel
https://robodk.com/doc/en/Interface.html#RobotPanel
https://robodk.com/doc/en/Interface.html#RobotPanel
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. Para afadir una instruccién de movimiento se presiona click derecho
sobre Progl ->Agregar instruccion.

. Escoger el tipo de movimiento que se desea realizar en el robot:

Bloqueado

Comprobar trayectoria

Check path and Collisions

Select Post Processor

Export Simulation...

+  Agregar instruccién

Cambiar nombre

Reorder

Borrar

Figura 3. Agregar una instruccion

Otra forma de agregar una instrucciéon de movimiento es desde la barra de
herramientas, presionando sobre cualquiera de estos iconos:

"l ol

Al agregar una instruccion de movimiento se crea el Target 1 en la estaciéon
de trabajo, sin embargo, su presencia se puede ocultar presionando click
derecho sobre Target 1 -> Visible, Figura 4. De esta forma se pueden ocultar
todos los Targets creados.

w B Nueva estacién (1)
v Kawasaki RSO3N Base
Kawasaki RSO3N

Mover al target
Ir al target

" Teach current position
Visible

Target cartesiano

Target axial
Robot Vinculado
| Cambiar soporte (shift + arrastrar)

¢ Opciones-...

Cambiar la configuracién

Cambiar nombre

Reorder

Cortar

Copiar

Pegar

Borrar

Figura 4. Quitar la visibilidad a un Target
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Para manipular el robot de un punto a otro se debe seleccionar E.,. , de la
barra de herramientas. Luego se observa en la estacion de trabajo que
aparecen varios ejes y planos sobre el robot, se puede hacer clic sobre

cualquiera de estos ejes para empezar a mover el robot.

Figura 5. Kawasaki RSO3N con todos sus ejes y planos.

Mover instruccién de articulacién:

El robot escoge la trayectoria de mayor conveniencia para llegar hasta
este punto, el objetivo sera exitoso sin mayor problema siempre y cuando la
posicion del robot sea la indicada para poder alcanzar el target propuesto.

Instruccion de movimiento lineal:

El robot sigue una trayectoria lineal para llegar a este punto.
Contrariamente a los movimientos conjuntos o articulares, los movimientos
lineales son sensibles a las singularidades de los robots y los limites de los ejes.
La velocidad del robot es ligeramente mayor cuando realiza un movimiento
lineal en comparacion con un movimiento conjunto.

Instruccion de movimiento circular:

A menos que se seleccionen dos objetivos antes de agregar la
instruccion, la instruccion de movimiento no creard nuevos objetivos. Es
necesario agregar dos objetivos mas por separado y vincularlos desde la
instruccion de movimiento circular, como se muestra en la siguiente imagen.
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{ Target 1
g Target 2
" Target 3
5 ©' Target 4
. WeldProgram Move along curve
oy Set Ref.: Welding Ref " Select targets

2;3 \ Set Tool: Weld gun " Target Linked 1 »
~ MoveJ (Target 1) " Target Linked 2 L4

1 .~ Movel (Target 2) SR J N*Target 4

Target 3

Figura 6. Movimiento Circular.

La ruta circular es un arco creado desde el punto donde se ubica el robot,
pasando por el primer punto circular (Target Linked 1) y finalizando en el punto
final (Target Linked 2).

Importante: No es posible realizar un circulo completo con solo una instruccion
circular. Un circulo completo debe dividirse en dos movimientos circulares
separados.

Velocidad fijada:

Seleccione click derecho Progl—> Agregar Instruccion —=>Configurar

instruccion de velocidad para agregar una nueva instruccion que cambie
la velocidad y / o la aceleracién. Es posible especificar la velocidad y las
aceleraciones en el espacio conjunto y en el espacio cartesiano.

Active los casos correspondientes para imponer una velocidad y / o aceleracién
especifica en el programa. La velocidad del robot se aplica desde el momento
en que se ejecuta esta instruccion.

La velocidad del robot también se puede cambiar en el menu de parametros del
robot: haga doble clic en el robot y luego seleccione los parametros.

- WeldProgram @ Set values X

[~ @ Set Ref.: Welding Ref
[ ?w Set Tool: Weld gun

. Set speed (mm/s) 500.00 '+

[] set acceleration (mm/s2 or %) 3000.00 *

Linear speed (mm)

~ ~ MoveJ (Target 1)

~" Movel (Target 2)
" MoveC (Target 3, Target 4)

Joint speed (deg)
[[] set speed (deg/s)
[ set acceleration (deg/s2)

Figura 7. Instruccion de velocidad
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Llamada a programa:

Seleccione click derecho Progl-=> Agregar Instruccién = Instruccién de

[lamada de programa ? para agregar una llamada a un subprograma del
programa actual.

Por defecto, esta es una llamada de bloqueo a un programa especifico. Sin
embargo, es posible cambiar a Insertar c6digo para ingresar un coédigo
especifico en la ubicacion de esta instruccién. Esto podria ser util para una
aplicacion especifica y un controlador especifico.

@ Add Program call or Custom code X

Program Call v Select program @ Add Program call or Cust:

SubProgram
Program Call v
Program Call

Insert Code
Start Thread
Insert Comment

Figura 8. Programar una instruccién de llamado.

Establecer / Esperar IO:

Seleccione Progl-> Agregar Instruccion = Configurar o esperar
instrucciones de E/S para cambiar el estado de las salidas digitales (DO). De
forma predeterminada, esta instruccién se establece en Establecer salida
digital. Esta instruccion también permite esperar a que una entrada digital (DI)
especifica cambie a un estado especifico.

El nombre IO puede ser un nimero o un valor de texto si es una variable
nombrada. El valor de 10 puede ser un nimero (0 para falso y 1 para verdadero)
0 un valor de texto si es un estado con nombre.
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. 10 @ Manage /0
~ 10 Waitl0 5=1

Type
(® Set Digital Output
(O wait for Digital Input

10 Name: IS

10 Value: [ 1

Figura 9. Establecer o esperar una instruccion de 10.

Adjuntar-Dejar objeto:

Adjuntar objeto a terminal de robot

@ Event Instruction X
Prog1
Run Cul+R Action: All objects will be detached from tool Select Tool (TCP):
fum on robiot _——
Lo Detach abject ~] @ part @ gripper ~

<

Show instructions
Attach to parent:

¥ Display path £
Locked J New Station (1) -

V' Check path 5

' Check path and Collisions ShifteFs

@ Recalculate Targets

Generate robol program as. Shift+F6

Send program 1o robot Cirl+F6

§ Rabot

B Select Post Processor -
Export Simulation. @ Event Instruction x
4 Add Instruction

Rename 2
Reorder

Action: The closest object will be attached Select Tool (TCF):
Attach object (@@ pant Q@ gripper v

® Delete

Measure distance as:
Default (station setting) ~
Maximum distance (mm)

200.00 =

& Set Tool Frame Instruction
2 Simulation Event Instruction

Figura 10. Instruccién de simulacién de evento

Ejecutar el programa:

Dar doble clic sobre Progl, entonces se ejecutaran todos los movimientos e
instrucciones creadas en el programa 1.

4. Procedimiento
4.1 Programacion basica mediante RoboDK.

a) Agregar robot Kawasaki RSO3N en el espacio de trabajo.
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b) Revisar la posiciéon home [-90,0,-90,0,-90,0] del robot en el software
RoboDk.

Para esto hacer doble clic sobre el robot y se abrira la siguiente ventana:

. Robot Parameters - x

Robot: Kawasaki RS03N

. [
P [
ot o [ . e

or | |AddEdit Post Processor

[XY,2]m | Rotx,Y ,Z ldeg - v =
iton:

Kinematic parameters:

[x,Y,Zlm | Rotlx,Y ,z ldeg - v r|=
Base frame:
@.000  e.co0 250.008 0.008  0.080 90.000
Joint Min (deg) Joint Max {deg) a (deg) a (mm) 8 (deg) d (mm)
31 -1s0.008 2| 150.088 [ o

13 -se.008 2| 150.000 2

13_-150.009 3| 120,008 [

L. 14 -sseceals| 3ce.eees
wea J5  -135.000 |3 135.000 3

Yime J5 -3ce.0e0 2] 3c0.000 [

e » [X,Y,Z]m | Rot[X,Y ,Z_ldeg - v =
Other conigurations 5.1.6.5. 8.5 v e.eee o.ces| e.0e0 .00 ©.000 -50.000

More Options oK

@ Set robot joints ? x

Set home joints

|-00.0000 [#][0.0000 %] -00.0000 [#][0.0000 [+]-80.0000 [+ [0.0000 5] ]

QK Cancel

Seleccionar Parameters, set Home Position, dar ok, Ok al menu anterior y en la
ventana del robot hacer clic en home, se observara que el robot se mueve a la
posicién indicada.

c) Guarda la estacién para evitar perdidas de avances, cada 5 minutos
maximo.

d) A continuacién, dar clic derecho al nombre de su archivo en el arbol de
trabajo y seleccionar rejilla o visible grid, esto activara una referencia del
suelo.

New Station (1)
Visible Station Reference
Visible Grid
Reframe On

Station Parameters

Add Reference Frame...
Add Folder
Add Notes

Add ftem...

Save As...

Rename

Close

e) Afadir un nuevo terminal al robot, en la libreria online buscar:

RobotiQ EPick Vacuum
Gripper (1 Cup)

Brand RobotiQ

Model EPick Vacuum

Gripper (1 Cup)

Type  Tool

RobotiQ EPick Vacuum - Gripper (1 Cup)
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Type
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f) Afadir una caja en la libreria online buscar:

g) Hacer doble clic en la caja y aplicar escala de 0.35 en more options :

Box
Box 24x16in (Closed)
Object Details: Box 24x16in (Closed) n
Object Name: |Box 24x16in (Closed) ‘
Visible Show object frame
Object Position with respect to i New Station (1) ~
[%,¥,Z]Jmm | Rot[x,¥ ,Z ]deg - Fanuc/motoman (d 11| =
(LT @.008 @.980 8.808 8.8088 @.088
)
Apply Scale Change colors Edit events
Move geometry
[%,¥,Z]mm | Rot[x,¥ ,Z ]deg - Fanuc/motoman (d 11| =
@.802 @.008 @.000 0.0 @.008 @.088

h) Después dejar los valores de la caja como se muestra a continuacion:

Object Details: Box 24x16in (Closed) B

Object Names |Box 24x16in (Closed) |

Visible: Show object frame

Object Position with respect to | New Station (1) ~
[X,¥,Z]mm | Rot[X,Y ,Z Jdeg - Fanuc/Motoman (d v =
-450.208  100.209 {53. 619 @.208 a.800 @.008
Apply Scale Change colors Edit events Apply move
Move geometry
[X,¥,Z]mm | Rot[X,Y ,Z ]deg - Fanuc/Motoman (d ~ 1 || =
-69.573  -186.668  -93.519 2.200 2.000 2.000

Con esto se establece que los coordenadas

de la caja se encuentre exactamente en el centro de la cara superior de la
caja, a continuacion, la comparacion del antes y después:

Antes

Después

¢©
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i) Agregar un nuevo sistema de referencia:
Colocarle el nombre de Refini y arrastras la caja al sistema de referencia creado

Probablemente les quede algo asi:

Si es el caso, hacer doble clic sobre la caja y seleccionar sistema de referencia
Refini y colocar todos los valores en 0, les debe quedar asi:

Object Details: Box 24x16in (Closed)

Object Name: [Box 24x 16in (Closed)
Visible Show object frame

Object Position with respect to 9 Refini

[X,¥,Z]mm | Rot[X,Y ,Z ]deg - Fanuc/Motoman (d

8.e08 a.e28 2] a.e2a a.esa

PN Refini

+ More options

j) Ahora cerrar esa ventanay hacer doble clic sobre el sistema de referencia
creado en el arbol de trabajo:
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=1Con estos valores nos aseguramos que el robot

pueda alcanzar la caja, para ello mantener presionada la tecla alt y hacer doble
clic en el robot, esto hara que el terminal del robot se coloque sobre la caja justo
en el sistema de referencia de la misma.

k) Ahora agregar una segunda caja, para ellos podemos repetir los pasos
anteriores y modificar la caja desde el inicio, 0 méas sencillo copiar y pegar
la caja ya modificada. Clic derecho sobre la caja copiar, y a continuacion,
clic derecho sobre el sistema de referencia en el arbol de trabajo y pegar.

Box 24x16in (Closed)
Visible
Visible Object Ref
Lock

L% ReframeOn
Get with Robot (ALT+double click)
Change Support (Shiftdrag)

{ Options..

< Options.

" Paste Ctrl+V

Visible

©: Reframe On

Active Reference Frame

Add Reference Frame...
Add tem...

Change Support (Shift+ drag)

Align Frame Orientation

Define Reference Frame Visible

Visible Object Reference
Lock

Reset

Rename Rename Group

Reorder Merge

cut Change Support (Shift= drag) [
ange Support (Shift+dra

Copy CtilsC 9¢ Supp 9

Save Selected as ...

Delete Del Delete all

Finalmente seleccionar ambas cajas y renombrar grupo como box

)] Ahora hacer doble clic a la caja 2 y vamos a aumentar la posicion de
Z a 93.530, para que se coloque exactamente arriba de la primera

caja. Este valor

uede variar para cada elemento.

Qbject Details: box 2

Object Name: [box 2

Visible Show object frame

Object Position with respect to Ol Refini

m .

[x,v,Z]mm | Rot[X,v ,Z ]deg - Fanuc/Motoman (d
CR: e.eee fo3. 530§ @.ee0 @.e08 e.

2
3
s

< More options

Object Position with respect to <1, pefini

m .

[X,¥,Z]mm | Rot[X,¥ ,Zz Jdeg - Fanuc/Motoman (d ~
8.800 2.008 2.808 0.008 8.200 8.

®
2
®

=} More options

E
Object Hames |box 1 |
Visible Show object frame

¢©
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m)  Agregar una nueva referencia que se coloque cerca del robot, como,

por ejemplo:
mﬁ ‘ jope ’ RebgdiQ EPick Vacuum GN|
A AT
o 03N Base \
<) §
\ -
Frame Details: Frame 3
Name: [RefFin
[ visble

Reference position with respect to: | | paso a paso

[X,Y,Z]mm | Rot[Z,Y',Z""']deg - Adept/Comau/Kawa
13e.000  370.000 e.008 e.208 ©.000

o\
n) Crear un programa y renombrarlo como Replace Objects

File Edit Program View Tools Utilities Connect Help

dVBR DC HE D@ VS L »ou B )

w B paso apaso
W ___ Kawasaki RSO3N Base
v Kawasaki RSO3N
% RobotiQ EPick Va...
w 2 Refini
& box 1
& box2
n ReplaceObjects

0) Hacer clic derecho en ese programa y seleccionar Afadir instruccion-
Instruccion de simulacion de evento, seleccionar set object position
absolute y seleccionar todos los elementos colocados alado y ok.

ReplaceObjects

Run
Run on
Loop

Robot.

Show Instructions.

Display Path
Locked

Check Path F5
Check Path and Collisions

" Recaleulate Targets

Generate Robot Program as..
Generate Robot Program 76
Send Program to Robot

Robot @ Event Instruction x
Select Post Processor
Action: Select objects to save current position (absolute)
Set object position (absolute) | | box 1

@ box 2

| paso a paso
. Kawasaki RS03N Base
!L Refini

1, RefFin

Export Simulation...

aaaaa

GHENEea@D S F

OK
Simulation Event Instruction

Con esto nos aseguramos gue si los objetos son movidos errbneamente a otra
posicion, al ejecutar este programa los objetos volveras a esta posicion base, en
cada de agregar mas objetos despues de haber afiadido esta instruccion, debe
hacer clic derecho en el evento, y seleccionar todos los elementos de nuevo y
dar ok, con esto se afiadirdn a la isntruccion desea, pero tener cuidado primero
debe asegurarse que todos los objetos se encuentren en la posicion desea
incial, caso contrario se guardara la nueva posicién en la que se
encuentren.
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p) Realizar un programa que permita hacer una tarea de “pick&place”
En la posicibn home del robot, afiadir ese target al arbol de

trabajo, para ellos hacer clic en new target Y renombrarlo como
home:

=

A continuacion, mantener presional alt y doble clic en la caja 2(la

caja que estd mas arriba), y guardaremos esa posicion como
pickl.
' i

Ahora al hacer doble clic en el robot, en la ventana que aparece

del lado derecho, mover el valor de Z en traslacion para que el
robot suba en el eje Z.

| -66.61
82| 12.52|°-60.0 <

83| -101.18 |©-150.0 <

B 0.00 [°-360.0 <

85| -66.29 |°-135.0 <

Bs:| -23.39|°-360.0 <

Other configur:
( *)-[ -66.61°, 1.

iv

Girar la perilla hasta que el robot suba un poco, y ese punto lo
guardaremos como aproxPick
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B paso apaso

W . Kawasaki RSO

@©--AproxPick —
eplaceObjects

(Z)

Replace objects

S —

A continuacion, mantener presionado alt, y doble clic en la caja
uno(la caja de mas abajo) y esa posicién guardar como pick2

: Lt b
@ pickl

© : AproxPick

v . ReplaceObjects
e Replace objects
. RefEin

Ahora, en el menu del robot mover el slider de la primera
articulaciéon de tal manera que se mueva hacia la referencia
RefFin, y ahi guardaremos el target nuevo con el nombre placel

\ —

Vi

453,201 232,475 0.023 78.090

Show Frames
[ AlliNene

Tool Frame
Ref, Frame

‘WorkSpace

(@ Do not show

() Show for wrist center
() show for robet flange
O show for current tool

Robot Base

1 2

O Os

°-150.0 <
3600 <
1350 <
3600 <

Other configurations .., 6: 6.6 6

(*)-[ 11.92°, 25.e3°, -109.3¢°, @.00°, -45.11°, -23.33°]

Anotar ese valor del angulo de j1, ya que se usara para dejar a la

Vii

otra caja exactamente sobre la primera. En mi caso es 11.91
viii  Ahora volver a hacer alt+doble clic en la caja de arriba y en la

articulacion 1 colocar el valor que a ustedes les qued6 en mi caso
11.91, y guardar ese target con place2.

173.9%8

¢©
Oy

3
—

-113.380

[ Base (o)

Robot Flange
Os
Os

Home
> 160.0
> 150.0
> 120.0
> 360.0
> 1350
> 360.0

More options
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A
v . ReplaceObjects
= e Replace object

]
iX Ahora subir de nuevo solo con el eje z al robot para guardar la
dltima posicion aproxPlace.

w * Refini

v . ReplaceObjects
[ ‘ e Replace objects
— __ RefFin

|
X Con esto procederemos a crear un programa con cada uno de
los targets creados.
Xi Para ello seleccionamos la referencia Refini, el robot, el

terminal y el target home manteniendo presionada la tecla ctrl.
Soltar la tecla ctrl y presionar agregar movimiento joint

dOB D HE @ s b o e to)

w B ReplaceObjects
€ Replace obj
. RefFin
rog2
Set Ref.. Refini
Set Tool: RobotiQ EP...
- Movel (home)
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Xii

Xiii

Xiv

XV

XVi

XVii

XViii

Automaticamente se agrega un prog2 con la referencia
selccionada, el terminal del robot y el primer movimiento a home
A continuacion, seleccionar manteniendo preisonada la tecla ctrl
el Prog2 el joint AproxPick y seleccionar movimiento joint
A continuacion, agregar movimiento lineal con el target Pickl y
AproxPick
Ahora un movimiento joint con AproxPlace y movimiento linear
para Placel
Repetir con los respectivos tipos de movimientos y targets para
hacer que la segunda caja quede sobre la primera caja y el robot
finalmente regrese a la posicibn home, como se muestra a
continuacion.

vB

|~ g Set Ref.: Refi
~ &'._SetTéol: RobotiQ EPick Vac..
“ Movel (home)
< Movel (AproxPick)
.~ Movel. (pick1)
.~ Movel (AproxPick)
< Movel (AproxPlace)
[~ .~ Movel (Placel)
.~ Movel (AproxPlace)
“ MoveJ (AproxPick)

= Mevel (AproxPick)

~ Movel (AproxPlace)
.~ Movel (Place?)

.~ Movel (AproxPlace)
~ Movel (home)

Ahora se va a crear un nuevo programa en el cual se va a crear
una instruccion de simulacién de evento de attachObject y se
realizara la siguiente configuracion, misma que permitird agarrar
el objeto mas cercano al terminal con 50 mm de distancia
maximo, y renombrar el programa como attachObjects

@ Event Instruction x
Action: The dosest object will be attached Select Tool {TCP):
Attach object ~| | @ box 1 Q% RobotiQ EPick Vacuum Gripper (1Cup)
Q box 2
Measure distance as:
TCP vs. Object Surface (any) ~
Maximum distance (mm}:
50.00 T

Ahora se va a crear un nuevo programa en el cual se va a crear
una instruccion de simulacién de evento de dettachObject y se
realizard la siguiente configuracion, misma que permitira dejar el
objeto dentro de un sistema de referencia en este caso
seleccionaremos el RefFin, y renombrar el programa como
dettachObjects

¢©
Oy

3
—
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) Event Instruction X
Action: All objects will be detached from tool Select Tool (TCP):
Detach object ~ | | @ box1 G RobotiQ EPick Vacuum Gripper (1 Cup) ~
@ box 2
Attach to parent:
A refrin ~

xix  En la primera linea del Prog2, se hara clic derecho, afiadir nueva
instruccién-instruccién de llamada a programa y se llamara a
ReplaceObjects de la siguiente manera.

Prog2 [

ﬁ Add Program call or Custom code X

Execute Instruction Right

Start from H Ctrl+Right
art from Here ik Program Call ~ Select program

Select Reference

Force Original Pose ReplaceObjects
Set Reference Link

Remove Reference Link
| CopyReference Pose

Add instruction
Instruction

) Set Speed Instruction

Show Message Instruction

Pause Instruction

Program Call Instruction oK
Set or Wait /0 Instruction

XX De la misma forma llamaremos a attachObjects cuando se
requiera y lo mismo para detachObjects, quedando finalmente el
programa de la siguiente manera.

s

Cancel

g N

Il ReplaceObjects
ol: RobotiQ EPick V..

(home)

~ Mo (pick1)
all AttachObjects
" Movel (AproxPick)
< Movel (AproxPlace)
~ Movel. (Placel)
= Call DetachObjects
.~ Movel (AproxPlace)
“ Movel (AproxPick)
~ Movel (Pick2)
Call AttachObjects
" Movel (AproxPick)
“ Movel (AproxPlace)
.~ Movel (Place?)
= Call DetachObjects

~" Movel (AproxPlace)

~ Movel (home)
w B AttachObjects
| @ attach to RobotiQ EPick...
w B DetachObjects
L€ Detach from RobotiQ EPi...

Finalmente observaran que las cajas quedan como muestra la imagen anterior.

Nota: corregir para que finalmente esa caja se coloque correctamente orientada
igual que la caja de abajo.(corregir place2)



