PROYECTO MEJORA LINEA DE MONTAIE

PROGRAMACION ROBOT KUKA

Programacion krl para robot kuka en final de mesa n°3 :

Programacion de Main-program

a 16:30:08 23/03/2021 LOS 120
El usuario registrado cambid de Experto a2 Operario.

DEF HMain_KUKA_Parking{ )}
IHI

PTP HOME Vel= 188 % DEFAULT
T Se?al d inicio
WAIT FOR ( IMN 1 "TRUE® )

PTP P1 Uel=188 % PDAT1 Tool[1]:COND_1 Base[8]
$0UT[2] = TRUE R ABRIR PINZA

WAIT Time=1 sec
;o BAJAR A RECOGER CHR

LIN P2 Uel=2 m/s GPDAT1 Tool[1]:COND_1 Base[8]

WAIT Time=1 sec
$0UT[2] = FALSE - ABRIR PINZA

WAIT Time=1 sec

jmm SUBIR A POSICION SEGURA
LIN P1 Uel=2 m/s CPDAT2 Tool[1]:CONO_1 Base[ 6]

IF $IN[B] == TRUE THEN ;—--——- ELEGIR HMODELO
26 KUKA_HOHDEOL )

27 ELSE
KUEA_KUGA( )

; SENYAL DE FIH TRABAJO
PULSE 3 "' State=TRUE Time=2 sec

34 PTP HOME VUel= 168 % DEFAULT
3z |
END
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PROYECTO MEJORA LINEA DE MONTAIE

Programacion modelo “Mondeo”

e OLD841

Wl @ 16:40:40 23/03/2021 XEdit 16

DEF KUKA_MONDEO{ )}
IHI

PTP HOME VUel= 188 % DEFAULT
IF $IN[2] == TRUE ; -——————————- POSICICN 1 LIBRE

jmmmmm e mmm IR A POSICION SEGURA 1
PTP P10 Uel-100 % PDAT1 Tool[1]:CONO_1 Base[0]

LIN P11 Uel=2 m/s CPDAT1 Tool[1]:COND_1 Base[®]

WAIT Time=1 sec
13 $0UT[2] = TRUE;-—--———————————- ABRIR PINZA

14 WAIT Time=1 sec

e UOLVER A POSICION SEGURA 1

LIN P18 Uel=2 m/s CPDAT2 Tool[1]:COND_1 Base[ @]
18 ELSE ;-———-————————- POSICION 2 LIBRE
19 ;- POSICION SEGURA 2
PTP P12 Uel=100 % PDAT2 Tool[1]:CONO_1 Base[8]

LIN P13 Uel=2 m/s CPDAT3 Tool[1]:COND_1 Base[®]

WAIT Time=1 sec
25 $0UT[2] = TRUE;----—-—————————- ABRIR PINZA
WAIT Time=1 sec

e UOLUER A POSICON SEGURA 2
LIN P12 Uel=2 m/s CPDAT4 Tool[1]:CONO_1 Base[8]

PTP HOME Uel= 188 % DEFAULT

EHD
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PROYECTO MEJORA LINEA DE MONTAIE

Programacién modelo “Kuga”

DEF KUKA_KUGA{ )}
IHI

PTPF HOME Uel= 188 % DEFAULT

IF $IN[3] == TRUE ; -—-——-———-—- POSICI?H 1 LIBRE

———————————————————————— IR A POSICION SEGURA 1
PTP P14 Uel=108 % PDAT1 Tool[3]:HERR_MARIO Base[2]:Jones

LIN P15 Vel=2 m/s CPDAT1 Tool[3]:HERR_MARID Base[2]:Jones

WAIT Time=1 sec
14 $0UT[2] = TRUE;——--———————————- ABRIR PINZA

1% WAIT Time=1 sec

————————————————————————— UOLUER A POSICION SEGURA 1

LIN P14 Vel=2 m/s CPDATZ2 Tool[3]:HERR_MARID Base[2]:Jones
19 ELSE s FOSICION 2 LIBRE
28 ;- POSICION SEGURA 2
PTP P16 Uel=188 % PDATZ2 Tool[3]:HERR_MARID Base[2]:Jones

LIN P17 Uel=2 m/s CPDAT3 Tool[3]:HERR_HMARID Base[2]:Jones

WAIT Time=1 sec
26 $0UT[2] = TRUE;——--———————————- ABRIR PINZA
WAIT Time=1 sec

————————————————————————— UOLUER A PDSICON SEGURA 2
30 LIN P16 Uel=2 m/s CPDATY Tool[3]:HERR_MARIO Base[2]:Jones
PTP HOME Uel= 188 % DEFAULT

EHD
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