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Practica robot ABB IRB1400

1.- Objetivos

- Realizar en coordenadas de usuario un movimiento de acuerdo a una polilinea previamente
dibujada con AutoCAD

2.- Enunciado

- Crear una hipotética mesa de trabajo y definir Wobj MESA

- Identificar los puntos de la polilinea del fichero de AutoCAD.
- Identificar la estructura de ficheros del robot.

- Sustituir en el fichero del robot los puntos de la polilinea para posteriormente realizar el
movimiento.

Definicidn de la herramienta

Creamos un objeto nuevo de tipo Wobjdata llamado Mesa01
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Definimos las coordenadas de la mesa mediante 3 puntos

A‘l J &
HWork Object Cocrdinates Definition =
4 HObj : MesaBl 8
ﬁl Tool : tool@ v
User method : 3 points...
= q Obj method : No change... O
EDJ Point Status v
1(3)=
El User X2
User Y1
p1] a D
| (Desc.)_ ModPos _ _Cancel _ (0K)

EE E EE

ZE] TeachPendant ==
ARE | | | | | K = =
A N N B
[ special _I _I_l
B - };;;?;;'"""'"""""""'E;E,;Z'E;;' o Ll il el sl
ﬁl lqg Unit: IRB x: 6436 nm O _l
Motion: Linear i 0.0 nm ¥
s 648.3 mm _I _I_I
& a ql: 0.50800 O _Ql
= Coord: Horld [ q2: 0.egepn P 2
Tool : toold,, g3: 0.86603 ;I _|
@ o e W s
] o st . i § B
c R e e e e e D i D
| Na Small Medium Large User _I _I _)
P3
EE EEE ® g
A 1b- b
AIrIp _| _| _| _| _| _l_l_l_l
Tt L B _'". 4| 5| 8]
A—" i Jogging Robot Pos: © él _I_I_I
ﬁl [ Unit: IRE x: 743.6 mm O _I
Motion: Linear ye 0.0 nm ®
Z:  648.3 mm _| _I_l
= | a gql: 0.43393 O _@I
=1 |7 Coord: World [] q2:-0.0oe88 W 2
Tool: toold,, g3: 0.86683 I_El _|
] (o ror e i o B
Joystick lock:None [] X Z Yy _l J _I
B oo B0 1 420 o B
No Small Medium Large User _l _I _)

P

3 |5




Practica Robot ABB IRB1400

Alberto Romero Lope

L Bk DD
LY 1]

LT
-

;I;I;I;I;I

A‘l BE, o T c
HWork Dbject Coordinates Definition U
- WObj : MesaBl &
ﬁl Tool : toold v
User method : 3 points...
= |q 0bj method : No change. . O
Iil Point Status >
= ——— (32—
lq User X1 Modified
| C
El User X2 Modified
P1 | [a __ o D
(Desc.) ModPos Cancel 0K

HE E B E

Ya tenemos definido Mesa01 y podemos referirnos a ella en los movimientos.
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Realizamos un pequefio programa con dos movimientos que llamamos CBA y después de

grabarlo lo identificamos en el ordenador
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""" ] CBA.prg

-

Abrimos el archivo con el block de notas

s
YIRS IOM:T
LAMGUAGE :CHE_ISIH
Tl

WMODULE CBA
PROC main()

ChProgram Files (x36)\Commen Files\ABE Automat...

Tipo: Archive PRG

Movel [[742.87,186.95,642.3],[0.499987,0,0.866233,2], 0,-1,9,2], [SE+09,9E+39, 35+09, 9E+09,35+@9, 9E-09]],v12€0, 250, toola;
Movel [[678.67,113.2,64€.3],[0.4939951,¢,0.866037,0],.0,-1,0,3], [3E+09,9E+23,95+69, 9E-09, JE+89, 9E-09] ], v128E, 250, toold;

ENDFROC
SRODMONE

MODULE CBA
PROC main()
Movel [[748.87,186.95,640.3],[0.4¢
Movel [[670.67,113.2,648.3],[0.49¢
ENDPROC
ENDMODULE

Estudiando los puntos parece que los ficheros se guardan siempre en el sistema de coordenadas
relativas al robot, luego la coordenada (0,0,0) de nuestra Mesa01 es (748.87,186.95,640.3) por
lo que habra que sumar este vector a las coordenadas de la polilinea que queramos trazar.

Dibujamos ahora una polilinea en AutoCAD con origen en el punto (0,0,0)

Guardamos el fichero como DXF le abrimos con el block de notas e identificamos los puntos

que forman la polilinea.
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VERTEX VERTEX VERTEX VERTEX VERTEX
5 5 5 5 5
359C 350 39E 39F 3A8

z 62.36281 8.9037478 66.401948652i 11.51738238321286

&.a I
.8 @.a 8.8 8.0 8.0

2] (=] & 2

Hay que sumar el vector mencionado para realizar el cambio de base a las coordenadas de la
mesa:

Referencia Mesa

Puntol [Punto2 Punto3 Puntod Punto5 Vector
X 0 52,8315 102,0708 152,9905 200,0962 748,87
'l 0 62,3628 8,9037 66,4019 11,5173 186,95
z 0 0 0 0 0 640,3

Referencia Robot

Puntol [Punto2 Punto3 Puntod Punto5
JA8,87 201,7015 850,9408 901,8605 948,9662
Y 186,95 249, 3128 195,8537 253,3519 1984673
z 640,3 640,3 640,3 640,3 640,.3

Ahora metemos los puntos en el programa y le guardamos con el nombre CBAO1

kR
VERSION:1
LANGUAGE : ENGLISH
by 5

MODULE CBA
PROC main()
Movel [[748.87,186.95,640.3],[0.499987,0,0.866€
Movel [[801.7015,249.3128,646.3],[0.499981,0,0.
Movel [[850.9408,195.8537,640.3],[0.499981,0,0.
Movel [[901.8605,253.3519,64@.3],[0.499981,0,0.
Movel [[948.9662,198.4673,640.3],[0.499981,0,0.
ENDPROC
ENDMODULE
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Abrimos el programa desde el simulador
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