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PROLOGO

GARANTIA

Gracias por comprar nuestros productos de robot.

Este manual contiene la informacion necesaria para el uso correcto del software EPSON
RC+ 7.0.

Lea atentamente este manual y otros manuales relacionados antes de instalar el sistema de
robot.

Mantenga este manual a la mano para un acceso facil en todo momento.

El robot y sus piezas opcionales se envian a nuestros clientes solo después de ser sometidos
a los controles de calidad, pruebas e inspecciones mas estrictos para certificar su
cumplimiento con nuestras exigentes normas de rendimiento.

Los productos que tengan un mal funcionamiento como resultado de la manipulacion u
operacion normales se repararan en forma gratuita durante el periodo normal de la garantia.
(Comuniquese con el proveedor de su regién para obtener informacidn sobre el periodo de
garantia).

Sin embargo, se cobraran al cliente las reparaciones en los siguientes casos (aunque sucedan
dentro del periodo de garantia):

1. Dafio o mal funcionamiento provocados por un uso inadecuado que no se describe en
este manual o por uso descuidado.

2. Mal funcionamiento provocado por el desmontaje no autorizado del producto por parte
de los clientes.

Dafios debido a ajustes inadecuados o a intentos de reparacién no autorizados.

4. Dafio provocado por desastres naturales, como terremotos, inundaciones, etc.

Advertencias, precauciones, uso:

1. Si el robot o equipos relacionados se usan fuera de las condiciones de uso y las
especificaciones del producto descritas en los manuales, esta garantia queda nula.

2. Si no sigue las ADVERTENCIAS y PRECAUCIONES de este manual, no podemos
hacernos responsables de ninguin mal funcionamiento o accidente, incluso si tienen como
resultado lesiones o la muerte.

3. No podemos prever todos los posibles peligros y consecuencias. Por lo tanto, este manual
no puede advertir al usuario de todos los posibles peligros.
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MARCAS COMERCIALES

Microsoft, Windows, el logotipo de Windows, Visual Basic y Visual C++ son marcas
registradas o marcas comerciales de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y en otros
paises. Pentium es una marca comercial de Intel Corporation. Otras marcas y nombres de
productos son marcas comerciales 0 marcas registradas de sus respectivos titulares.

NOTACION DE MARCAS COMERCIALES EN ESTE MANUAL

Sistema operativo Microsoft® Windows® 8

Sistema operativo Microsoft® Windows® 10

En todo este manual, Windows 8 y Windows 10 se refieren a los respectivos sistemas
operativos ya citados. En algunos casos, Windows se refiere en forma genérica a Windows
8 y Windows 10.

AVISO
Ninguna parte de este manual se puede copiar o reproducir sin autorizacion.
El contenido de este manual esta sujeto a cambios sin previo aviso.
Notifiquenos si encuentra errores en este manual o si tiene comentarios con respecto a su
contenido.
FABRICANTE

SEIKO EPSON CORPORATION

INFORMACION DE CONTACTO

La informacion de contacto se describe en “PROVEEDORES” en las primeras paginas del
siguiente manual:

Seguridad e instalacion del sistema de robot Lea primero este manual
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PRECAUCIONES DE SEGURIDAD

Solamente personal calificado debera realizar la instalacién de los robots y equipos
roboticos en conformidad con todos los codigos nacionales y locales. Lea atentamente
este manual y otros manuales relacionados cuando use este software.

Mantenga este manual a la mano para un acceso facil en todo momento.

lesiones graves o0 la muerte si no se siguen
ADVERTENCIA | adecuadamente las instrucciones asociadas.

f Este simbolo indica que existe un peligro de posibles

Este simbolo indica que existe un peligro de posibles

A dafios a las personas o dafios fisicos a los equipos e
. instalaciones si no se siguen adecuadamente las
PRECAUCION

instrucciones asociadas.
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Resumen de comandos SPEL"

A continuacion, encontrara un resumen de los comandos SPEL+.

Comandos de administracion del sistema

Reset

SysConfig
SysErr

Date
Time
Date$
Time$

Hour

Stat
Ctrlinfo
RobotInfo
RobotInfo$
Taskinfo
TaskInfo$

DispDev
EStopOn
CtriDev
Cls

Toff
Ton

SafetyOn

Eval

ShutDown

TeachOn

WindowsStatus

Restablece el controlador.

Muestra la configuracién del controlador.
Arroja el Ultimo estado de error o estado de advertencia.

Define la fecha del sistema.

Define la hora del sistema.

Arroja la fecha del sistema como una cadena.
Arroja la hora del sistema como una cadena.

Muestra/arroja la hora de operacién del controlador.

Arroja los bits de estado del controlador.
Arroja la informacion del controlador.
Arroja la informacion del robot.

Arroja la informacion de texto del robot.
Arroja la informacion de tarea.

Arroja la informacion de texto de la tarea.

Define el dispositivo de presentacién actual.

Arroja el estado de parada de emergencia.

Arroja el nimero del dispositivo de control actual.

Borra el &rea de texto de las ventanas Run, Operator o Command
(Ejecutar, Operador o Comando) de EPSON RC+ 6.0.

Borra la informacién en el panel de impresion TP.

Desactiva la pantalla de la linea de ejecucion en la pantalla LCD.
Especifica una tarea que muestra una linea de ejecucion en la pantalla
LCD.

Arroja el estado de apertura de la puerta de seguridad.

Ejecuta una instruccion de la ventana Command desde un programa
y arroja el estado de error.

Apaga EPSON RC+ y, opcionalmente, apaga o reinicia Windows.

Arroja el estado del modo Teach (Ensefiar).
Arroja el estado de inicio de Windows.
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Comandos de control del robot

AlO_TrackingSet
AIO_TrackingSet
AIO_TrackingSet
Funcion AlIO_TrackingOn

AtHome

Calib

CalPIs

Hofs

MCal

MCalComplete
MCordr

Power
Motor
Funcion MHour
SFree
SLock

SyncRobots

Jump
Jump3
Jump3CP
JumpTLZ
Arch

LimZz
LimZMargin

Sense

JS
JT
Go
Pass

Pulse
BGo

Define la funcién de seguimiento de distancia.

Inicia la funcién de seguimiento de distancia.

Finaliza la funcién de seguimiento de distancia.

Arroja el estado de la funcidn de seguimiento de distancia.

Vuelve a ajustar si la orientacion actual del robot es la posicion Home
(Reposo) o no.

Arroja los valores de pulso de postura del brazo actual con los valores
CalPIs actuales.

Especifica y muestra los valores de pulso de posicion y orientacion
para la calibracion.

Arroja los pulsos de compensacion utilizados para la correccion de
punto cero del software.

Ejecuta la calibracion de maquina para robots con codificadores
incrementales.

Arroja el estado de MCal.

Especifica y muestra el orden de movimiento de las articulaciones
para el valor Mcal de calibracién de maquina. Solo se requiere para
robots con codificadores incrementales.

Define/arroja el modo de alimentacion del servo.

Define/arroja el estado del motor.

Arroja el tiempo acumulado de encendido de los motores del robot.
Retira la alimentacién del servo del eje / servo especificado.
Devuelve la alimentacion del servo al eje / servo especificado.

Inicia el movimiento del robot reservado.

Salta a un punto con un movimiento de punto a punto.

Salta a un punto con un movimiento de compuerta 3D.

Salta a un punto con un movimiento 3D en una ruta continua.

Salta a un punto con un movimiento de compuerta 3D.

Define/arroja los parametros de arco para el movimiento de salto.
Define el limite Z superior para el comando Jump (Salto).
Define/arroja el margen de deteccidn de errores cuando comienza la
operacién en una posicién mas alta que el valor Limz.

Define/arroja la condicién para detener el manipulador sobre la
coordenada de destino cuando el comando Jump especifica Sense
(Detectar).

Arroja los estados de la operacion Sense.

Arroja el estado del comando Jump mas reciente para el robot actual.
Mueve el robot a un punto con un movimiento de punto a punto.
Ejecuta un movimiento de punto a punto simultaneamente en cuatro
articulaciones, que pasa cerca, pero no a través de los puntos
especificados.

Mueve el robot a una posicién definida en pulsos.

Ejecuta un movimiento relativo de punto a punto, en el sistema de
coordenadas local seleccionado.
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BMove

TGo

TMove

Till
TillOn

SpeedFactor

Inertia
Weight

Arc
Arc3
Move
Curve

CVMove

SpeedS
AccelS

SpeedR
AccelR

AccelMax

Brake

Home
HomeClr
HomeDef
HomeSet
Hordr

InPos
CurPos
TCPSpeed

Ejecuta un movimiento relativo de interpolacion lineal, en el sistema
de coordenadas local seleccionado.

Ejecuta un movimiento relativo de punto a punto, en el sistema de
coordenadas de la herramienta actual.

Ejecuta un movimiento relativo de interpolacion lineal, en el sistema
de coordenadas de herramienta seleccionado.

Especifica la detencion de movimiento cuando ocurre la entrada.
Arroja el estado Till actual.

Instrucciones de procesos durante el movimiento.

Define/arroja la velocidad para los comandos de movimiento de
punto a punto.

Define/arroja la aceleracion y desaceleracion para el movimiento de
punto a punto.

Define/arroja la velocidad para comandos de movimiento de punto a
punto.

Especifica o muestra la configuracién de inercia del brazo del robot.
Especifica o muestra la configuracién de peso del brazo del robot.

Mueve el brazo con interpolacion circular.

Mueve el brazo en 3D con interpolacion circular.

Mueve el robot con interpolacidn lineal.

Define los datos y puntos requeridos para mover el brazo a lo largo
de una ruta curva. Es posible definir muchos puntos de datos en la
ruta para mejorar la precision de la ruta.

Realiza el movimiento de ruta de Spline definido por la orden Curve.

Define/arroja la velocidad para los comandos de movimiento lineal.
Define/arroja la aceleracion y desaceleracion para el movimiento
lineal.

Define/arroja la velocidad para el giro de la herramienta.
Define/arroja la aceleracion y desaceleracion para el giro de la
herramienta.

Arroja el limite de valor de aceleracion maximo disponible para
Accel.

Activa o desactiva el freno para la articulacion especificada para el
robot actual.

Mueve el robot a la posicion de reposo definida por el usuario.
Borra la definicién de la posicién de reposo.

Arroja el estado de la definicion de la posicion de reposo.
Define la posicion de reposo definida por el usuario.

Define el orden de movimiento para el comando Home.

Comprueba si el robot esta en posicion (no se mueve).

Arroja la posicién actual mientras se mueve.

Arroja la velocidad calculada del punto central de la herramienta
actual.
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Pallet
PalletClr

Fine

FineDist

Funciéon FineStatus

QP

QPDecelR

QPDecelS

CP

Box

BoxClIr
BoxDef
Plane
PlaneClr
PlaneDef
InsideBox
InsidePlane

GetRobotInsideBox

GetRobotlInsidePlane

Find

FindPos

PosFound

WaitPos

Robot

RobotModel$
RobotName$

Define un pallet o arroja un punto de pallet.
Borra una definicidon de pallet.

Especifica y muestra los limites de error de posicionamiento.
(Unidad: pulso)

Especifica y muestra los limites de error de posicionamiento (Unidad:
mm)

Arroja si el nimero entero usa Fine o FineDist.

Define/arroja el estado de Quick Pause (Pausa rapida).

Define la velocidad de desaceleracion de la pausa rapida para el
cambio de la orientacion de la herramienta durante el movimiento
CP.

Define la velocidad de desaceleracién de la pausa rapida en el
movimiento CP.

Define el modo de movimiento CP (Ruta continua).

Especifica y muestra el area de comprobacion de acercamiento.
Borra la definicién del area de comprobacién de acercamiento.
Arroja si Box (Caja) esta definido o no.

Especifica y muestra el plano de comprobacion de acercamiento.
Borra (anula la definicion) de una definicion de Plane (Plano).
Avrroja la configuracion del plano de comprobacion de acercamiento.
Arroja el estado de comprobacion del area de control de
acercamiento.

Arroja el estado de comprobacion del plano de comprobacion de
acercamiento.

Arroja un robot que se encuentra en el drea de comprobacion de
acercamiento.

Arroja un robot que se encuentra en el plano de comprobacién de
acercamiento.

Especifica 0 muestra la condicién para almacenar las coordenadas
durante el movimiento.

Arroja un punto de robot almacenado por Find (Buscar) durante un
comando de movimiento.

Arroja los estados de la operacion Find.

Espera que el robot reduzca su aceleracion y se detenga en la
posicion antes de ejecutar la siguiente instruccién mientras el
movimiento de ruta est4 activo.

Selecciona el robot actual. (Arroja el nimero del robot segin la
Funcion Robot)

Arroja el nombre del modelo del robot.

Arroja el nombre del robot.
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RobotSerial$
RobotType

TargetOK

JRange
Range

XYLim

XYLimClr
XYLimDef
XY

Arroja el nimero de serie del robot.
Arroja el tipo de robot.

Arroja un estado que indica si es posible 0 no el movimiento PTP
(Punto a punto) desde la posicion actual a la posicion objetivo.

Define/arroja los limites de articulacion para una articulacion.
Define los limites para todas las articulaciones.

Define o muestra los limites del rango de movimiento permisibles de
XY para el robot.

Borra la definicion XYLim.

Arroja si XYLim esta definido o no.

Arroja un punto desde coordenadas individuales que se pueden usar
en una expresién de punto.
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Dist

PTPBoost

PTPBoostOK

PTPTime

CX

CY

Ccz

CuU

CVv

CwW

CR

CS

CT

Pls

Adgl

PAgI

JA
AgIToPIs
DegToRad
RadToDeg

Joint

JTran
PTran

RealPlIs
RealPos
Funcién RealAccel

PPIs

Funcion LIM

AutoLIM
Funcién AutoLJM
AutoOrientationFlag

Funcién AutoOrientationFlag

AvoidSingularity

Arroja la distancia entre dos puntos de robots.

Especifica o muestra el pardmetro de impulso algoritmico de
aceleracion, desaceleracion y velocidad para movimientos PTP
(punto a punto).

Arroja si el movimiento PTP (Punto a punto) desde una posicién
actual a la posicion objetivo es o no una distancia de
desplazamiento pequefia.

Arroja el tiempo estimado para un comando de movimiento de punto
a punto sin ejecutarlo.

Define/arroja la coordenada del eje X de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje Y de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje Z de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje U de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje V de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje W de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje R de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje S de un punto.

Define/arroja la coordenada del eje T de un punto.

Arroja el valor de pulso de una articulacién.

Arroja el angulo de la articulacion en la posicion actual.

Arroja un valor de articulacién desde un punto especificado.

Arroja un punto de robot especificado en los angulos de articulacion.
Convierte los angulos de robot a pulsos.

Convierte grados en radianes.

Convierte radianes en grados.

Muestra la posicion actual del robot en las coordenadas de
articulacion.

Realiza el movimiento relativo de una articulacion.

Realiza el movimiento relativo de una articulacién en pulsos.

Arroja el valor de pulso de la articulacion especificada.

Arroja la posicion actual del robot especificado.

Arroja el valor Accel (Aceleracion) ajustado automaticamente por
OLAccel.

Arroja la posicion del pulso de un valor de articulacién especificado
desde un punto especificado.
Arroja los datos de punto con los indicadores de orientacion
convertidos para permitir el movimiento de al menos una
articulacion cuando se mueve a un punto especificado basado en el
punto de referencia.
Define Auto LIM.
Arroja el estado de Auto LIM.
Cambia el indicador de orientacion de N6-A1000**.
Arroja el estado de AutoOrientationFlag.
Define la funcién de evasion de singularidad.
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Funcion AvoidSingularity

SingularityAngle

Funcién SingularityAngle

SingularitySpeed

Funcién SingularitySpeed

SingularityDist

Funcién SingularityDist

AbortMotion

Funcién Align

Funcion AlignECP

SoftCP
Funcién SoftCP

Here
Where

PerformMode

Funcion PerformMode
VSD

Funciéon VSD

CP_Offset

Funcion CP_Offset

AvgSpeedClear
AvgSpeed

Funcién AvgSpeed
PeakSpeedClear

PeakSpeed

Funcién PeakSpeed

Arroja el estado de la funcién de evasion de singularidad.

Define el angulo de aproximacion al entorno de singularidad para
la funcion de evasion de singularidad.

Arroja el angulo de aproximacion al entorno de singularidad para
la funcion de evasion de singularidad.

Define la velocidad de aproximacion al entorno de singularidad
para la funcion de evasion de singularidad.

Arroja la velocidad de aproximacién al entorno de singularidad
para la funcion de evasion de singularidad.

Define la distancia del entorno de singularidad necesaria para la
funcioén de evasion de singularidad.

Arroja la distancia del entorno de singularidad necesaria para la
funcioén de evasion de singularidad.

Anula un comando de movimiento y coloca la tarea en ejecucion en
el estado de error.

Arroja los datos de punto convertidos para alinear la orientacion del
robot con el eje de coordenadas mas cercano en el sistema de
coordenadas local.
Arroja los datos de punto convertidos para alinear la orientacion del
robot con el eje de coordenadas mas cercano en el sistema de
coordenadas ECP.

Define/arroja el modo de movimiento SoftCP.
Arroja el estado del modo de movimiento SoftCP.

Ensefia un punto de robot en la posicidn actual.
Muestra los datos de posicion actuales del robot.

Define el modo del robot.

Arroja el nimero del modo de rendimiento del robot.

Define el movimiento CP de velocidad variable para robots
SCARA.

Arroja la configuracion de movimiento CP de velocidad variable
para robots SCARA.

Define el tiempo de compensacion para iniciar el comando de
movimiento posterior cuando se ejecuta CP On.

Arroja el tiempo de compensacidn para iniciar el comando de
movimiento posterior cuando se ejecuta CP On.

Borra e inicializa el promedio de la velocidad de la articulacién.
Muestra el promedio de la velocidad de la articulacidn.

Arroja el valor promedio de la velocidad de la articulacidn.

Borra e inicializa la velocidad méaxima para una 0 mas
articulaciones.

Muestra los valores de velocidad maxima para la articulacién
especificada.

Arroja la velocidad maxima para la articulacion especificada.
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Comandos de torque

TC

TCSpeed
TCLim

RealTorque

ATCLR

ATRQ
PTCLR

PTRQ
OLAccel

OLRate

LimitTorque

Funcion LimitTorque
LimitTorqueLP

Funcién LimitTorquelLP
LimitTorqueStop

Funcion LimitTorqueStop
LimitTorqueStopLP

Funcién LimitTorqueStopLP

Arroja la configuracion del modo de control de torque y el modo
actual.

Especifica el limite de velocidad en el control de torque.

Especifica el limite de torque de cada articulacién para el modo de
control de torque.

Arroja el valor de instruccion de torque actual de la articulacion
especificada.

Borra e inicializa el torqgue promedio para una 0 mas
articulaciones.

Muestra el torque promedio para la articulacion especificada.
Borra e inicializa el torqgue maximo para una 0 mas
articulaciones.

Muestra el torque maximo para la articulacion especificada.

Configura el ajuste automatico de la aceleracion/desaceleracion
que se esta ajustando.

Muestra la calificacion de sobrecarga para una o todas las
articulaciones para el robot actual.

Define/arroja el valor de torque superior en el modo de alta
potencia.

Arroja el valor de la configuracion de LimitTorque.
Define/arroja el valor de torque limite superior en el modo de
baja potencia.

Avrroja el valor de la configuracion de LimitTorquelLP.
Especifica/arroja si se detendra o no el robot cuando el torque
alcance el limite superior en el modo de alta potencia.

Arroja el valor de la configuracion de LimitTorqueStop.
Especifica/arroja si se detendrd o no el robot cuando el torque
alcance el limite superior en el modo de baja potencia.

Arroja el valor de la configuracién de LimitTorqueStopLP.

Comandos de entrada/salida

On
Off
Oport

Sw

In

InwW
INBCD

Out
Ooutw
OpBCD

MemOn

Activa una salida.
Desactiva una salida.
Lee el estado de un bit de salida.

Arroja el estado de entrada.

Lee 8 bits de entradas.

Arroja el estado del puerto de palabra de entrada especificado.
Lee 8 bits de entradas en el formato BCD.

Define/arroja 8 bits de salidas.
Define simultineamente 16 bits de salida.
Define simultdneamente 8 bits de salida con el formato BCD.

Activa un bit de memoria.
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MemOff
MemSw
Memin
MemOut
MemInW

MemOutW
Wait
TMOut

Tw

Input

InReal

Print
Line Input

Input #

Print #

Line Input #

Lof

Setin

SetinW

SetSw

IOLabel$

IONumber
10Def

OpenCom

Funcién OpenCom

CloseCom
SetCom
ChkCom

Desactiva un bit de memoria.

Arroja el estado de un bit de memoria.

Lee 8 bits de E/S de memoria.

Define/arroja 8 bits de memoria.

Arroja el estado del puerto de palabra E/S de memoria
especificado.

Cada puerto de palabra contiene 16 bits de E/S de memoria.
Define simultaneamente 16 bits de E/S de memoria.

Espera la condicion o el tiempo.

Define el tiempo de inactividad predeterminado para la
instruccion Wait (Esperar).

Arroja el estado de la condicién Wait y el intervalo de
temporizacion Wait.

Recibe datos de entrada desde el dispositivo de presentacion y
almacenados en variables.

Lee un dato de entrada de 2 palabras (32 bits) como un dato de
punto flotante (en cumplimiento con IEEE754) de 32 bits.
Muestra caracteres en la ventana de visualizacién actual.

Ingresa una cadena desde la ventana de visualizacion actual.

Permite que se reciban datos de cadena o numéricos desde un
archivo, puerto de comunicacion o base de datos, y se almacenen
en una o mas variables.

Genera datos en el archivo, puerto de comunicacion, base de
datos o dispositivo especificado.

Lee datos de una linea desde un archivo, puerto de comunicacion,
base de datos o el dispositivo.

Verifica si el RS-232 o puerto TCP/IP especificado tiene lineas
de datos en su bufer.

Para la E/S virtual, define un puerto de entrada especificado (8
bits) en el valor especificado.

Para la E/S virtual, define una palabra de entrada especificada (16
bits) en el valor especificado.

Para la E/S virtual, define un bit de entrada especificado en el
valor especificado.

Arroja la etiqueta de E/S para un bit, byte o palabra de entrada o
salida especificado.

Arroja el nimero de E/S de la etiqueta de E/S especificada.
Arroja si la etiqueta de E/S especificada esta definida.

Abre un puerto de comunicacion RS-232.

Adquiere el nimero de tarea que ejecuta OpenCom.

Cierra el puerto RS-232C que se abrié con OpenCom.

Define o muestra los parametros para el puerto RS-232C.
Arroja el nimero de caracteres en el bufer de recepcion de un
puerto de comunicacion.
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OpenNet
Funcion OpenNet
OutReal
CloseNet
SetNet
ChkNet
WaitNet
Read
ReadBin
Write
WriteBin

InputBox

MsgBox

RunDialog

LatchEnable

Funcion LatchState

Funcion LatchPos

SetlLatch

AIQ_In Function

AIO_InW Function

AIO_Out

AIO_Out Function
AlO_Outw

Funcion AIO_OutW

AIO_Set

Funcion AIO_Set

Abre un puerto de red TCP/IP.

Adquiere el nimero de tarea que ejecuta OpenNet.

Genera los datos de salida del valor real (en cumplimiento con
IEEE754) de 32 bits al puerto de salida de palabras 2 (32 bits).
Cierra el puerto TCP/IP que se abri6 anteriormente con OpenNet.
Define los parametros para un puerto TCP/IP.

Arroja el nimero de caracteres en el bufer de recepcion de un
puerto de red.

Espera que se establezca una conexion de puerto TCP/IP.

Lee los caracteres desde un archivo o puerto de comunicacion.
Lee datos binarios desde un archivo o puerto de comunicacion.
Escribe caracteres en un archivo o puerto de comunicacion sin un
terminador de final de linea.

Escribe datos binarios en un archivo o puerto de comunicacion.

Muestra un mensaje en un cuadro de dialogo, espera que el
operador ingrese texto o elija un bot6n y arroja los contenidos del
cuadro.

Muestra un mensaje en un cuadro de didlogo y espera que el
operador elija un boton.

Ejecuta un didlogo EPSON RC+ desde un programa SPEL".

Activa/desactiva la funcién de enganche de la posicién del robot
segun la entrada R-E/S.

Arroja el estado de enganche de la posicion del robot con la R-
E/S.

Arroja la posicién del robot enganchada con la sefial de entrada
R-E/S.

Define la funcién de enganche de la posicidn de robot con la
entrada R-E/S.

Lee el valor analogico desde el canal de entrada de E/S
analdgica.

Lee un dato de entrada de palabra desde el canal de entrada de
E/S analdgica.

Genera un valor analdgico en el canal de salida de E/S
analdgica.

Arroja el estado de salida del canal de salida de E/S analdgica.
Genera un dato de palabra en el canal de salida de E/S
analogica.

Arroja el estado de salida segin una palabra del canal de salida
de E/S analdgica.

Genera la informacion de velocidad en el canal de salida de E/S
analdgica.

Arroja la informacion de configuracion de la velocidad del
robot que esta definida en el canal de salida de E/S analdgica
opcional.
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Comandos de administracion de punto

ClearPoints
LoadPoints
SavePoints
ImportPoints

ExportPoints
P#

PDef

PDel

PLabel
PLabel$
PNumber$
PList

Borra todos los datos de punto de la memoria.

Carga los datos de punto desde un archivo en la memoria.
Guarda los datos de punto en un archivo en la memoria.
Importa un archivo de punto en el proyecto actual para el robot
especificado.

Exporta un archivo de punto a la ruta especificada en la PC.
Define un punto especificado.

Arroja el estado de definicidn de un punto especificado.
Elimina los datos de posicion especificados.

Define una etiqueta para un punto especificado.

Arroja la etiqueta de punto asociada con un ndmero de punto.
Arroja el nimero de punto asociado con una etiqueta de punto.
Muestra los datos de punto en la memoria para el robot actual.

PLocal

PDescription

PDescription$

WorkQue_Add
WorkQue_AutoRemove

Funcion WorkQue_AutoRemove
Funcion WorkQue_Get

Funcion WorkQue_Len
WorkQue_List

WorkQue_Reject

Funciéon WorkQue_Reject
WorkQue_Remove
WorkQue_Sort

Funcion WorkQue_Sort
WorkQue_UserData

Funcidon WorkQue_UserData

Define el atributo local para un punto.

Define una descripcion de datos del punto especificado.
Arroja la descripcion de punto que definié en el nimero de
punto especificado.

Agrega los datos de cola de trabajo (datos de punto y datos
de usuario) a la cola de trabajo especificada.

Define la funcion de eliminacion automatica en la cola de
trabajo especificada.

Arroja el estado de la funcién de eliminacion automatica
definida en la cola de trabajo.

Arroja los datos de punto desde la cola de trabajo
especificada.

Arroja el nimero de los datos de cola de trabajo validos
registrados en la cola de trabajo especificada.

Muestra la lista de datos (datos de punto y datos de usuario)
de la cola de trabajo especificada.

Define y muestra la distancia minima para prevenir el doble
registro de los datos de punto en la cola de trabajo
especificada.

Arroja la distancia de la funcion de prevenciéon de doble
registro definida en la cola de trabajo especificada.

Elimina los datos de cola de trabajo (datos de punto y datos
de usuario) de la cola de trabajo especificada.

Define y muestra el tipo de orden para la cola de trabajo
especificada.

Arroja el tipo de orden de la cola de trabajo especificada.
Restablece y muestra los datos de usuario (ndmero real)
registrados en la cola de trabajo especificada.

Arroja los datos de usuario (ndmero real) registrados en la
cola de trabajo especificada.

Comandos de cambio de coordenada
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Arm
ArmSet
ArmDef
ArmClr

Tool
TLSet
TLDef
TLCIr

ECP
ECPSet
ECPDef
ECPCIr

Base

Local
LocalDef
LocalClr

Elbow
Hand
Wrist
J4Flag
J6Flag
J1Flag
J2Flag
J1Angle
J4Angle

VxCalib
VxTrans

VxCallnfo
VxCalDelete

VxCalSave
VxCallLoad

Define/arroja el brazo actual.

Define un brazo.

Arroja el estado de la definicion de un brazo.
Borra la definicién de un brazo.

Define/arroja el nimero de la herramienta actual.

Define o muestra un sistema de coordenadas de herramienta.
Arroja el estado de la definicion de herramienta.

Borra una definicién de herramienta.

Define/arroja el nimero de ECP actual.
Define o muestra un punto de control externo.
Arroja el estado de la definicion de ECP.
Borra una definicion de ECP.

Define y muestra el sistema de coordenadas base.

Define el sistema de coordenadas local.
Arroja el estado de la definicion local.
Borra (anula la definicion) un sistema de coordenadas.

Define/arroja la orientacion del codo de un punto.
Define/arroja la orientacion de la mano de un punto.
Define/arroja la orientacion de la mufieca de un punto.
Define/arroja la configuracion de J4Flag de un punto.
Define/arroja la orientacion de J6Flag de un punto.
Define/arroja la configuracién de J1Flag de un punto.
Define/arroja la orientacion de J2Flag de un punto.
Arroja el atributo de J1Angle de un punto.

Arroja el atributo de J4Angle de un punto.

Crea los datos de calibracion.

Convierte las coordenadas de pixel a coordenadas de robot y
arroja los datos de punto convertidos.

Arroja el estado de finalizacion de calibracion/los datos de
calibracion.

Elimina los datos de calibracion.

Guarda los datos de calibracién en el archivo.

Carga los datos de calibracion del archivo.

Comandos de control de programa

Function
For...Next

GoSub

Declara una funcion.

Ejecuta una 0 mas instrucciones un nimero especifico de
Veces.

Ejecuta una subrutina.
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Return
GoTo

Call

If.. Then..Else..EndIf

Else

Select ... Send

Do...Loop
Declare

Trap
OnErr
Era

Erf$

Erl

Err

Ert

Errb
ErrMsg$
Signal
SyncLock
SynUnlock

WaitSig
ErrorOn
Error

EResume

PauseOn
Exit

Vuelve de una subrutina.

Crea una bifurcacién incondicional a un nimero de linea o
etiqueta.

Llama una funcién de usuario.

Ejecucion de instrucciones condicionales.

Se usa con la instruccion If para permitir que se ejecuten
instrucciones cuando la condicién que se usa con la
instruccion If es falsa. Else es una opcién para la instruccion
If/Then.

Ejecuta uno de varios grupos de instrucciones, segun el valor
de una expresion.

Construccién Do...Loop.

Declara una funcion externa en una biblioteca de enlace
dinamico (DLL).

Especifica un controlador de captura.

Define un controlador de error.

Arroja un nimero de articulacion del robot para el Gltimo
error.

Arroja el nombre de la funcidn para el dltimo error.

Arroja el nimero de linea del error.

Arroja el nimero del error.

Arroja el nimero de tarea del error.

Arroja el nimero de robot del error.

Arroja el mensaje de error.

Envia una sefial a las tareas que ejecutan WaitSig.
Sincroniza tareas usando un blogueo de exclusion mutuo.
Deshloguea una ID de sincronizacion que se bloqued
anteriormente con SyncLock.

Espera una sefial de otra tarea.

Arroja el estado de error del controlador.

Genera un error de usuario.

Reanuda la ejecucion después de la finalizacion de la rutina
del controlador de errores.

Arroja el estado de pausa.

Sale de una construccion o funcion loop.

Comandos de ejecucion de programa

Xqt
Pause
Cont

Halt
Quit
Resume
MyTask

TaskDone

Ejecuta una tarea.

Pausa todas las tareas que tienen la pausa activada.

Reanuda el controlador después de ejecutar una instruccion
Pause (Pausa) y continla la ejecucién de todas las tareas.
Suspende una tarea.

Detiene una tarea.

Reanuda una tarea en el estado de suspension.

Arroja la tarea actual.

Arroja el estado de finalizacién de la tarea.
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TaskState
TaskWait

Restart
Recover

RecoverPos

StartMain

Pseudo instrucciones

Arroja el estado actual de una tarea.
Espera que una tarea termine.

Reinicia el grupo de programa principal actual.

Ejecuta una recuperacion de posicién de proteccion y arroja
el estado.

Arroja la posicién en la que estaba el robot cuando se abri6
la proteccidn.

Ejecuta la funcién principal desde una tarea en segundo
plano.

#define

#ifdef ... #endif
#ifndef ... #endif
#include

#undef

Define una macro.

Compilacién condicional.

Compilacién condicional.

Incluye un archivo.

Anula la definicion de wun identificador definido
anteriormente con #define.
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Comandos de administracién de archivo

ChDir
ChbDisk
MkDir
RmDir

RenDir
FileDateTime$
FileExists
FileLen
FolderExists
Del

Copy
Rename

AOpen
BOpen
ROpen
ROpen
WOpen
Input #
Print #
Line Input #
Read
ReadBin
Write
WriteBin
Seek
Close

Eof
ChDrive
CurDir$
CurDrive$

CurDisk$

Flush

Cambia y muestra la carpeta actual.

Define el disco de objeto para operaciones de archivo.
Crea una subcarpeta en una unidad de disco de controlador.
Elimina una subcarpeta vacia de una unidad de disco de
controlador.

Cambia el nombre de una carpeta.

Arroja la fecha y la hora de un archivo.
Verifica si existe un archivo.

Arroja la longitud de un archivo.
Verifica si existe una carpeta.

Elimina uno o mas archivos.
Copia un archivo a otra ubicacion.
Cambia el nombre de un archivo.

Abre un archivo en el modo de anexar.

Abre un archivo en el modo binario.

Abre un archivo para lectura.

Abre un archivo para acceso de lectura/escritura.

Abre un archivo para escritura.

Permite que se reciban datos de cadena o numéricos desde
un archivo, puerto de comunicacion o base de datos, y se
almacenen en una o0 mas variables.

Genera datos en el archivo, puerto de comunicacion, base
de datos o dispositivo especificado.

Lee datos de una linea desde un archivo, puerto de
comunicacion, base de datos o el dispositivo.

Lee los caracteres desde un archivo o puerto de
comunicacion.

Lee datos binarios desde un archivo o puerto de
comunicacion.

Escribe caracteres en un archivo o puerto de comunicacion
sin un terminador de final de linea.

Escribe datos binarios en un archivo o puerto de
comunicacion.

Cambia la posicion del puntero del archivo para un archivo
especificado.

Cierra un archivo.

Arroja el estado del fin de archivo.

Cambia la unidad de disco actual para operaciones de
archivo.

Arroja una cadena que representa la carpeta actual.

Arroja una cadena que representa la unidad de disco actual.
Arroja una cadena que representa el disco actual.

Escribe el bufer de un archivo en el archivo.
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Comandos de bus de campo

FbuslO_GetBusStatus
FbuslO_GetDeviceStatus

FbuslO_SendMsg

Comandos de valor numérico

Arroja el estado del bus de campo especificado.

Arroja el estado del dispositivo de bus de campo
especificado.

Envia un mensaje explicito a un dispositivo de bus de campo
y arroja la respuesta.

Ctr
CTReset

ElapsedTime
ResetElapsedTime

Tmr
TmReset

Sin
Cos
Tan
Acos
Asin
Atan
Atan2
Sqr
Abs
Sgn

Int

BClIr

BSet

BTst
BCIr64
BSet64
BTst64

Fix

Hex
Randomize

Redim

Rnd
UBound

Arroja el valor de un contador.

Restablece un contador.

Mide un tiempo takt.

Restablece e inicia un temporizador de medicién de tiempo
takt.

Arroja el valor de un temporizador.

Restablece un temporizador en 0.

Arroja el seno de un angulo.

Arroja el coseno de un angulo.

Arroja la tangente de un angulo.

Aurroja el arcocoseno.

Arroja el arcoseno.

Arroja la arcotangente.

Arroja la arcotangente segun la posicion X, Y.
Arroja la raiz cuadrada de un nimero.

Arroja el valor absoluto de un nimero.

Arroja el signo de un namero.

Convierte un nimero real en un nimero entero.

Borra un bit en un nimero y arroja el nuevo valor.

Define un bit en un ndmero y arroja el nuevo valor.

Arroja el estado de 1 bit en un nimero.

Borra un bit en un nimero y arroja el nuevo valor.

Define un bit en un ndmero y arroja el nuevo valor.

Arroja el estado de 1 bit en un nimero.

Arroja la porcion de nimero entero de un nimero real.
Arroja una cadena que representa un nimero especificado en
formato hexadecimal.

Inicializa el generador de numeros aleatorios.

Cambia las dimensiones de una matriz en el tiempo de
ejecucion.

Arroja un nimero aleatorio.
Arroja el subindice més grande disponible para la dimension
indicada de una matriz.
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Comandos de cadena

Asc Arroja el valor ASCII de un caracter.

Chr$ Arroja el caracter de un valor ASCII numérico.

Left$ Arroja una subcadena desde el lado izquierdo de una cadena.
Mid$ Arroja una subcadena.

Right$ Arroja una subcadena desde el lado derecho de una cadena.
Len Arroja la longitud de una cadena.

LSet$ Arroja una cadena rellenada con espacios finales.

RSet$ Arroja una cadena rellenada con espacios iniciales.
Space$ Arroja una cadena que contiene caracteres de espacio.

Str$ Convierte un nimero en una cadena.

Val Convierte una cadena numérica en un nimero.

LCase$ Convierte una cadena a mindsculas.

UCase$ Convierte una cadena a mayusculas.

LTrim$ Elimina los espacios al inicio de una cadena.

RTrim$ Elimina los espacios al final de una cadena.

Trim$ Elimina los espacios al inicio y al final de una cadena.
ParseStr Descompone una cadena y arroja una matriz de tokens.
FmtStr Aplica formato a un nimero o cadena.

FmtStr$ Aplica formato a un nimero o cadena.

InStr Arroja la posicién de una cadena dentro de otra.

Tab$ Arroja una cadena que contiene el nimero especificado de

caracteres de pestafa.

Operadores logicos

And Realiza una operacion AND () légica y bitwise.

Or Operador Or (O).

LShift Desplaza bits a la izquierda.

LShifté4 Desplaza bits a la izquierda.

Mod Operador Modulus (Médulo).

Not Operador Not (No).

RShift Desplaza bits a la derecha.

RShift64 Desplaza bits a la derecha.

Xor Operador exclusivo Or.

Mask Realiza la operacion AND bitwise en las instrucciones Wait.
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Comandos de variables

Boolean
Byte
Double
Global
Int32
Integer
Long
Int64
Real
Short
String
UByte
Uint32
UShort
Uint64

Comandos de seguridad

Declara variables booleanas.

Declara variables de bytes.

Declara variables dobles.

Declara variables globales.

Declara variables de 4 bytes.

Declara variables de nimero entero de 2 bytes.

Declara variables de nimero entero largo.

Declara variables de 8 bytes.

Declara variables reales.

Declara variables de nimero entero de 2 bytes.

Declara variables de cadena.

Declara variables de nimero entero sin signo

Declara variables de nimero entero de 4 bytes sin signo
Declara variables de nimero entero de 2 bytes sin signo
Declara variables de nimero entero de 8 bytes sin signo

GetCurrentUser$
Login

Arroja el usuario actual de EPSON RC+.
Inicia sesion en EPSON RC+ 6.0 como un usuario distinto.

Comandos de seguimiento del transportador

Cnv_AbortTrack

Funcion Cnv_Accel
Cnv_Accel

Funcién Cnv_Downstream
Cnv_Downstream Function
Cnv_Fine Function
Cnv_Fine

Cnv_Flag Function
Cnv_Mode Function

Cnv_Mode

Funcién Cnv_Name$
Funcién Cnv_Number
Cnv_OffsetAngle

Funcion Cnv_OffsetAngle

Funcion Cnv_Point

Funcién Cnv_PosErr

Anula un movimiento de seguimiento a un punto de la cola
del transportador.

Arroja la aceleracion y desaceleracion del transportador.
Define la aceleracion y desaceleracion para el transportador.
Arroja el limite de bajada del transportador especificado.
Define el limite de bajada del transportador especificado.
Arroja la configuracion Cnv_Fine actual.

Define el valor de Cnv_Fine para un transportador.

Aurroja el estado de seguimiento del robot.

Arroja el modo valor del modo de configuracion del
transportador.

Define el valor del modo de configuracion del transportador.
Arroja el nombre del transportador especificado.

Arroja el ndmero de un transportador especificado por
nombre.

Define el valor de compensacion para los datos de cola del
transportador.

Arroja el valor de compensacion de los datos de cola del
transportador.

Arroja un punto de robot en el sistema de coordenadas del
transportador especificado, derivado de las coordenadas del
sensor.

Arroja la desviacién en la posicidn de seguimiento actual, en
comparacién con el objetivo de seguimiento.
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Funcion Cnv_Pulse
Cnv_QueAdd
Funcién Cnv_QueGet
Funcion Cnv_Quelen
Cnv_Quelist
Cnv_QueMove
Cnv_QueReject

Funcién Cnv_QueReject

Cnv_QueRemove
Cnv_QueUserData

Funcion Cnv_QueUserData
Funcién Cnv_RobotConveyor
Funcion Cnv_Speed

Cnv_Trigger

Funcién Cnv_Upstream
Cnv_Upstream

Arroja la posicion actual de un transportador en pulsos.
Agrega un punto de robot a una cola de transportador.
Arroja un punto desde la cola del transportador especificado.
Arroja el nimero de elementos en la cola del transportador
especificado.

Muestra una lista de elementos en la cola del transportador
especificado.

Mueve los datos desde la cola del transportador de subida a
la cola del transportador de bajada.

Define y muestra la distancia de rechazo de la cola para un
transportador.

Arroja la distancia de rechazo de piezas actual para un
transportador.

Elimina elementos de la cola de un transportador.

Define y muestra los datos de usuario asociados con una
entrada de cola.

Arroja el valor de datos de usuario asociado a un elemento en
la cola de un transportador.

Arroja el transportador que un robot esta siguiendo.

Arroja la velocidad actual de un transportador.

Engancha la posicién actual del transportador para la préxima
instruccion Cnv_QueAdd.

Arroja el limite de subida para el transportador especificado.
Define el limite de subida para el transportador especificado.

Comandos de deteccion de fuerza

Force_Calibrate
Force_ClearTrigger
Force_GetForces
Funcion Force_GetForce
Force_Sensor

Funcién Force_Sensor
Force_SetTrigger

Comandos DB

Define cero compensaciones para todos los ejes para el sensor
de fuerza actual.

Borra todas las condiciones del disparador del sensor de
fuerza actual.

Arroja las fuerzas y torques para todos los ejes de sensores de
fuerza en una matriz.

Arroja la fuerza para un eje especificado.

Define el sensor de fuerza actual para la tarea actual.

Arroja el sensor de fuerza actual para la tarea actual.

Define el disparador de fuerza para el comando Till.

CloseDB
DeleteDB
OpenDB

SelectDB
UpdateDB

Comandos PG

Cierra la base de datos que se abrid con el comando OpenDB
y libera el nimero de archivo.
Elimina datos desde la tabla en la base de datos abierta.

Abre una base de datos o libro de Excel.
Busca los datos en la tabla en una base de datos abierta.
Actualiza los datos de una tabla en la base de datos abierta.
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PG_FastStop
PG_LSpeed

PG_Scan

PG_SlowStop

Detiene los ejes PG de inmediato.

Define la velocidad de pulso del tiempo cuando el eje PG
comienza a acelerar y termina de desacelerar.

Inicia el movimiento giratorio continuo de los ejes de robot
PG.

Detiene lentamente el giro continuo del eje PG.

Comandos de deteccion de colision

CollisionDetect
Funcion CollisionDetect

Activa o desactiva la deteccion de colision.
Arroja el valor de la configuracion del comando
CollisionDetect.

Comando de consumo de piezas

HealthCalcPeriod

Funcién HealthCalcPeriod
Funcién HealthCtrlAlarmOn
HealthCtrlinfo

Funcién HealthCtrlinfo
HealthCtrIRateOffset
HealthCtrIReset
HealthCtrlwarningEnable
Funcién HealthCtrlWarningEnable
Funcion HealthRateCtrlinfo
Funcion HealthRateRBInfo
Funcion HealthRBAlarmOn

HealthRBAnalysis

Funcién HealthRBAnalysis

HealthRBDistance

Funcion HealthRBDistance

Define el periodo de calculo de los comandos de consumo
de piezas.

Arroja el periodo de célculo de los comandos de consumo
de piezas.

Arroja el estado de la alarma de consumo de piezas para las
piezas del controlador especificado.

Muestra los meses restantes antes del plazo de reemplazo
para las piezas del controlador especificado.

Arroja los meses restantes antes del plazo de reemplazo para
las piezas del controlador especificado.

Define la compensacién para la tasa de consumo de las
piezas especificadas.

Borra la tasa de consumo de las piezas del controlador
especificado.

Define la activacion o desactivacion de la notificacion de
alarma de consumo de piezas de las piezas del controlador.
Define la activacién o desactivaciéon de la notificacion de
alarma de consumo de piezas de la pieza del controlador.
Arroja la tasa de consumo de las piezas del controlador
especificado.

Borra la tasa de consumo de las piezas especificadas del
robot.

Arroja el estado de la alarma de consumo de piezas para las
piezas especificadas del robot.

Muestra el resultado del analisis con respecto al consumo de
piezas (meses restantes antes del plazo de reemplazo de
piezas recomendado) para las piezas especificadas del robot.
Arroja el resultado del andlisis con respecto al consumo de
piezas (meses restantes antes del plazo de reemplazo de
piezas recomendado) para las piezas especificadas del robot.
Muestra la cantidad de accionamiento de la articulacion
especificada.

Arroja la cantidad de accionamiento de la articulacion
especificada.
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HealthRBInfo

Funcién HealthRBInfo
HealthRBRateOffset
HealthRBReset
HealthRBSpeed
Funcion HealthRBSpeed
Funcién HealthRBStart
HealthRBStop
HealthRBTRQ

Funcién HealthRBTRQ
HealthRBWarningEnable

Funcién HealthRBWarningEnable

Comandos del simulador

Muestra los meses restantes antes del plazo de reemplazo
recomendado para las piezas especificadas del robot.
Arroja los meses restantes antes del plazo de reemplazo
recomendado para las piezas especificadas del robot.
Define la compensacidn para la tasa de consumo de las
piezas especificadas.

Borra la tasa de consumo para las piezas especificadas del
robot.

Muestra la velocidad promedio de la articulacion
especificada.

Arroja el promedio de la velocidad absoluta de la
articulacion especificada.

Inicia el analisis del consumo de piezas para las piezas
especificadas del robot.

Detiene el analisis del consumo de piezas para las piezas
especificadas del robot.

Muestra el valor de torque de la articulacién especificada.
Arroja el valor de torque de la articulacion especificada.
Define la activacién o desactivacion de la notificacién de
alarma de consumo de piezas de las piezas del robot.
Define la activacién o desactivacion de la notificacién de
alarma de consumo de piezas de las piezas del robot.

SimSet

SimGet

Define las configuraciones de objetos, operaciones y
movimientos del robot del simulador.

Adquiere los valores de configuracion del objeto del
simulador.
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Referencia del lenquaje SPEL"

Esta seccion describe cada comando SPEL" segln se indica a continuacion:

Sintaxis

Parametros
Valores devueltos
Descripcion

Nota

Consulte también

Ejemplo
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La sintaxis describe el formato utilizado para cada comando. Para algunos comandos, se
muestra mas de una sintaxis, junto con un ndmero al que se hace referencia en la
descripcion del comando. Los pardmetros se muestran en cursiva.

Describe cada uno de los parametros para este comando.

Describe cualquier valor que arroje el comando.

Entrega detalles acerca del funcionamiento del comando.

Entrega informacion adicional que puede ser importante acerca de este comando.

Muestra otros comandos relacionados con este comando. Consulte el indice para obtener
el nimero de pagina de los comandos relacionados.

Proporciona uno o mas ejemplos del uso de este comando.
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Operadores

La siguiente tabla muestra los operadores para el lenguaje SPEL".

Palabra clave o . L
. Ejemplo Descripcion
simbolo
+ A+B Suma
— A-B Resta
* A*B Multiplicacién
/ A/B Divisién
** A**B Exponenciacion
= A=B Igual
> A>B Mayor que
< A<B Menor que
>= A>=B Mayor o igual
<= A<=B Menor o igual
<> A<>B No igual
And A And B Realiza una operacion AND légica y bitwise
Mod A Mod B Arroja el restan_t,e obten!dp al dividir una expresion numérica
por otra expresion numérica.
Not Not A Realiza una negacién logica o bitwise del operando.
or AOrB Realiza la operacién Or bitwise sobre los valores de los
operandos.
Xor A Xor B Realiza la operacion Xor bitwise sobre los valores de los
operandos.

Orden de prioridad de los operadores
Los operadores se procesan en programas en el siguiente orden.

erIi\:rail d(:(aj Operador Ejemplo Descripcion
1 0 (A+B) Paréntesis
2 ** A**B Exponenciacién
3 * A*B Multiplicacién
/ A/B Division
4 Mod A Mod B ArrOJ:a_eI restante obtenid_q al divi,di.r una expresion
numérica por otra expresion numérica.
5 + A+B Suma
- A-B Resta
= A=B Igual
<> A<>B No igual
6 < A<B Menor que
> A>B Mayor que
<= A<=B Menor o igual
>= A>=B Mayor o igual
7 Not Not A Realiza una negacién logica o bitwise del operando.
8 And A And B Realiza una operacion AND légica y bitwise.
9 or AOrB Realiza la operacién Or bitwise sobre los valores de los
operandos.
10 Xor A Xor B Realiza la operacion Xor bitwise sobre los valores de
los operandos.
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Procesamiento paralelo

Procesa las instrucciones de entrada/salida en paralelo con movimiento.

Sintaxis

motion cmd

Parametros

motion cmd

statements

Istatements !

Cualquier comando de movimiento valido incluido en la siguiente lista: Arc, Arc3, Go,

Jump, Jump3, Jump3CP, Move, BGo, BMove, TGo, TMove.

Cualquier instruccion de E/S de procesamiento paralelo que se puede ejecutar durante

el movimiento. (Consulte la tabla a continuacion)

Descripcion
Los comandos de procesamiento paralelo se agregan a los comandos de movimiento para permitir que se
gjecuten instrucciones de E/S simultdneamente con el comienzo del desplazamiento de movimiento. Esto
significa que se puede ejecutar E/S mientras el brazo se mueve, en lugar de esperar siempre que el
desplazamiento del brazo se detenga para luego ejecutar E/S. Incluso existe un recurso para definir cuando
debera comenzar la ejecucién de E/S dentro del movimiento. (Consulte el parametro "Dn" que se describe
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en la tabla a continuacion).

La tabla a continuacion muestra todas las instrucciones de procesamiento paralelo validas. Cada una de estas
instrucciones se puede usar como una instruccion individual o en grupo para permitir que las instrucciones
de E/S se ejecuten durante una instruccién de movimiento.

Se usa para especificar %travel (desplazamiento) antes de que se ejecute la siguiente
instruccion paralela. “n” es un porcentaje entre 0 y 100 que representa la posicion
dentro del movimiento, donde deben comenzar las instrucciones de procesamiento
paralelo. Las instrucciones que siguen el pardmetro Dn comenzaran su ejecucion
después de que se haya completado un n% del desplazamiento de movimiento.

Dn Cuando se usa con los comandos Jump, Jump3 y Jump3CP, %travel no incluye el
movimiento de alejamiento y acercamiento. Para ejecutar instrucciones después de
que se haya completado el movimiento de alejamiento, incluya DO (cero) al principio
de la instruccion.

"Dn" puede aparecer un maximo de 16 veces en una instruccion de procesamiento
paralelo.

On/Offn Activa o desactiva el nimero de bit de salida "n".

MemOn / MemOff n | Activa o desactiva el nimero de bit de E/S de memoria "n".

Out p,d Genera datos "d" en el puerto de salida "p".

OpBCD p,q

OutW p,d

MemOut p, d Genera datos "d" en el puerto de E/S de memoria "p".

MemOutW p,d

Signal s Genera una sefial de sincronizacion.

Wait t Retrasa en "t" segundos la ejecucién de la siguiente instruccién de procesamiento
paralelo.

WaitSig s Espera la sefial 's" antes de procesar la siguiente instruccion.

Wait Sw(n) = | Retrasa la ejecucion de la siguiente instruccidn de procesamiento paralelo hasta que

el bit de entrada "n" sea igual a la condicion definida por "j". (Activado o desactivado)

Wait MemSw(n) = j

Retrasa la ejecucion de la siguiente instruccidn de procesamiento paralelo hasta que
el bit de E/S de memoria "n" sea igual a la condicién definida por "j". (Activado o
desactivado)

Wait Espera que patrones que no sean los dos anteriores estén disponibles. Consulte
other conditions Instruccion Wait (Esperar) para conocer detalles.

Print Imprime datos al dispositivo de presentacion.

Print # Imprime datos al puerto de comunicacion especificado.

Funciones externas

Ejecuta las funciones externas declaradas con la instruccion Declare (Declarar).
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Notas

Cuando el movimiento se realiza antes de que se completen todos los comandos de E/S
Si, después de realizar el movimiento para un comando de movimiento especifico, no se ha completado la
ejecucion de todas las instrucciones de procesamiento paralelo, la ejecucion posterior de programas se retrasa hasta
gue se haya completado la ejecucidn de todas las instrucciones de procesamiento paralelo. Es mas probable que
esta situacion ocurra con movimientos cortos con muchos comandos de E/S que ejecutar en paralelo.

Cuando se usa Till para detener el brazo antes de completar el movimiento deseado
Si se usa Till para detener el brazo en una posicién de desplazamiento intermedio, el sistema considera que
el movimiento se completd. La siguiente ejecucidn de instruccién se retrasa hasta que la ejecucion de todas
las instrucciones de procesamiento paralelo se haya completado.

Cuando se usa la instruccion AbortMotion o Trap (Captura) para detener el brazo antes de
completar el movimiento
Después de que el brazo se detiene en una posicion de desplazamiento intermedio, no se puede ejecutar la
instruccion D.

Si se especifica"n" cerca de un 100 %, es posible que el movimiento de ruta se desacelere

Si se usa un valor grande de “n” durante el movimiento CP, es posible que el robot se desacelere para terminar
el movimiento actual. Esto se debe a que la posicion especificada normalmente seria durante la desaceleracion
si no se estuviera usando CP. Para evitar la desaceleracidn, considere colocar la instruccion de procesamiento
después del comando de movimiento. Por ejemplo, en el siguiente ejemplo, la instruccion On 1 se traslada desde

el procesamiento paralelo durante el salto a P1 después del salto.
CP On
Jump P1 1D96; On 1!
Go P2

CP On
Jump P1
On 1
Go P2

Lainstruccién Jump y el procesamiento paralelo
Se debe tener en cuenta que la ejecucion de instrucciones de procesamiento paralelo que se usan con la instruccién
Jump comienza después de completar el movimiento ascendente y termina al final del movimiento descendente.
Se debe tener en cuenta que la ejecucion de instrucciones de procesamiento paralelo que se usan con la instruccion
Jump3 comienza después de completar el movimiento de alejamiento y termina al final del movimiento de
acercamiento.

La instruccion Here y el procesamiento paralelo
No es posible usar la instruccion Here y el procesamiento paralelo juntos en un comando de movimiento como este:
Go Here :z(0) ! D10; MemOn 1 1!
Asegurese de cambiar el programa de la siguiente forma:
P999 = Here
Go P999 Here :Z(0) ! D10; MemOn 1 !

Consulte también
Arc, Arc3, Go, Jump, Jump3, Jump3CP, Move, BGo, BMove, TGo, TMove

Los siguientes ejemplos muestran varias formas de usar la caracteristica de procesamiento paralelo con
comandos de movimiento:

El procesamiento paralelo con el comando Jump causa que el bit de salida 1 se active al final del desplazamiento
ascendente de la articulacién Z, y cuando los ejes 1, 2 y 4 comienzan a moverse. Luego, el bit de salida 1 se
vuelve a desactivar después de que se haya completado un 50 % del desplazamiento de movimiento Jump.
Function test
Jump P1 IDO; On 1; D50; OFfF 1!
Fend
El procesamiento paralelo con el comando Move causa que el bit de salida 5 se active cuando las articulaciones
hayan completado un 10 % de su movimiento hacia el punto P1. Luego de 0,5 segundos, desactive el bit de
salida 5.
Function test2
Move P1 !D10; On 5; Wait 0.5; OfF 5!
Fend
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Define el identificador para que sea reemplazado por la cadena de reemplazo especificada.

Sintaxis

#define identifier [(parameter [, parameter ])] string

Parametros
identifier

parameter

string

Descripcion

Palabra clave definida por el usuario, que es una abreviatura del parametro string. Las reglas
para identificadores son las siguientes:

- El primer caracter debe ser alfabético, mientras que los caracteres posteriores pueden ser
alfanuméricos o un guion bajo (_).

- No se permiten los caracteres de espacio o tabulacion como parte de identifier .

Normalmente se usa para especificar una variable (o variables multiples) que puede ser
utilizada por la cadena de reemplazo. Esto proporciona un mecanismo de definicion dindmico
que se puede usar como una macro. Es posible usar un maximo de hasta 8 parametros con el
comando #define (definir). Sin embargo, cada parametro debe estar separado por una coma y
la lista de pardmetros debe estar entre paréntesis.

Esta es la cadena de reemplazo que reemplaza el identificador cuando se compila el programa.
Las reglas con respecto a las cadenas de reemplazo son las siguientes:

Se permiten espacios o tabulaciones en las cadenas de reemplazo.

Los identificadores utilizados con otras instrucciones #define no pueden ser utilizadas
como cadenas de reemplazo.

Si se incluye el simbolo de comentario ('), los caracteres que lo siguen se trataran como
un comentario y no se incluiran en la cadena de reemplazo.

La cadena de reemplazo se puede omitir. En este caso, el identificador especificado se
reemplaza con "nada” o la cadena nula. Esto elimina el identificador del programa.

La instruccién #define causa que se produzca un reemplazo dentro de un programa para el identificador
especificado. Cada vez que se encuentre el identificador especificado, la cadena de reemplazo lo reemplaza
antes de la compilacidn. Sin embargo, el cddigo fuente permanecera con el identificador en lugar de la cadena
de reemplazo. Esto permite que el cédigo sea mas facil de leer, en muchos casos, con nombres de
identificador significativos en lugar de cadenas de cddigo largas y dificiles de leer.

El identificador definido se puede usar para realizar compilaciones condicionales en combinacién con los
comandos #ifdef o #indef.

Si se especifica un pardmetro, se puede usar el nuevo identificador como una macro.

Nota

Si usa #define para declarar variables o sustituir etiquetas, se producira un error;
Se debe tener en cuenta que el uso de la instruccion #define para declarar variables, se producira un error.

Consulte también
#ifdef, #ifndef

26

Referencia del lenguaje SPEL+ de EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) Mod.1



Ejemplo de #define

" Quita la marca de comentario de la siguiente linea para el modo Debug.
" #define DEBUG

Input #1, A$
#ifdef DEBUG
Print "A$ = ", A$
#endi T
Print "The End"
#define SHOWVAL(X) Print "var = ", X
Integer a

a =25

SHOWVAL ()
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#ifdef.. #else...#endif

Proporciona capacidades de compilacion condicional.

Sintaxis

#ifdef identifier
..coloque aqui el codigo fuente seleccionado para la compilacion condicional.
[#else

..cologue aqui el codigo fuente seleccionado para la condicion falsa].
#endif

Parametros

identifier  Palabra clave definida por el usuario que, cuando esta definida, permite definir el cddigo fuente
entre #ifdef y #else o #endif que se compilara. Por lo tanto, el identificador actia como la
condicion para la compilacion condicional.

Descripcion
#ifdef...#else...#endif permiten realizar compilaciones condicionales de codigo fuente seleccionado. La
condicién con respecto a si ocurrird la compilacion o no se determinara segun el identifier. #ifdef primero
comprueba si el identificador especificado esta definido actualmente por #define. La instruccion #else es
opcional.

Si esta definido, y no se usa la instruccion #else, se compilan las instrucciones entre #ifdef y #endif. De lo
contrario, si se usa #else, se compilan las instrucciones entre #ifdef y #else.

Si no esta definido, y no se usa la instruccion #else, se ignoran las instrucciones entre #ifdef y #endif sin
compilarlas. De lo contrario, si se usa #else, se compilan las instrucciones entre #else y #endif.

Consulte también
#define, #ifndef

Ejemplo de #ifdef
A continuacidn, se muestra una seccion de cédigo desde un programa de muestra que usa #ifdef. En el
siguiente ejemplo, la impresion del valor de la variable A$ se ejecutara segln la presencia o ausencia de la
definicidn de la pseudo instruccion #define DEBUG. Si la pseudo instruccion #define DEBUG se us6 antes
en esta fuente, la linea Print A$ se compilard y se ejecutard posteriormente cuando se ejecute el programa.
Sin embargo, la impresion de la cadena "The End" ocurrird sin importar la pseudo instruccion #define
DEBUG.

" Quita la marca de comentario de la siguiente linea para el modo Debug.
" #define DEBUG

Input #1, A$
#ifdef DEBUG
Print "A$ = ", A$
#endif
Print "The End"
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#ifndef.. #endif

Proporciona capacidades de compilacion condicional.

Sintaxis
#ifndef identifier
..Coloque aqui el cadigo fuente seleccionado para la compilacién condicional.
[#else

..cologue aqui el codigo fuente seleccionado para la condicién verdadera.]
#endif

Parametros

identifier ~ Palabra clave definida por el usuario que, cuando no esta definida, permite definir el cddigo
fuente entre #ifndef y #else o #endif que se compilara. Por lo tanto, el identificador actia como
la condicién para la compilacion condicional.

Descripcion
Esta instruccion se llama la instruccion "If not defined" (Si no esta definida). #ifndef...#else...#endif permiten
realizar compilaciones condicionales de codigo fuente seleccionado. La instruccion #else es opcional.

Si esta definido, y no se usa la instruccion #else, no se compilan las instrucciones entre #ifndef y #endif. De
lo contrario, si se usa #else, se compilan las instrucciones entre #else y #endif.

Si no esta definido, y no se usa la instruccion #else, se compilan las instrucciones entre #ifndef y #endif. De
lo contrario, si se usa #else, no se compilan las instrucciones entre #else y #endif.

Nota

La diferencia entre #ifdef y #ifndef
La diferencia fundamental entre #ifdef y #ifndef es que la instruccion #ifdef compila el codigo fuente
especificado si el identificador se encuentra identificado. La instruccion #ifndef compila el cédigo fuente si
el identificador no se encuentra identificado.

Consulte también
#define, #ifdef

Ejemplo de #ifndef

A continuacion, se muestra una seccion de cédigo desde un programa de muestra que usa #ifndef. En el
siguiente ejemplo, la impresion del valor de la variable A$ se ejecutard segln la presencia o ausencia de la
definicion de la pseudo instruccion #define NODELAY. Si la pseudo instruccion #define NODELAY se
utiliz6 anteriormente en esta fuente, la linea Wait 1 NO se compilara junto con el resto de la fuente para este
programa cuando se compile. (es decir, se envido para su ejecucion). Si la pseudo instruccion #define
NODELAY no se usé (es decir, NODELAY no esta definido) antes en esta fuente, la linea Wait 1 se
compilara y se ejecutara posteriormente cuando se ejecute el programa. La impresion de la cadena "The
End" ocurrira sin importar la pseudo instruccion #define NODELAY.

" Comenta la siguiente linea para forzar un retraso.
#define NODELAY 1

Input #1, A$
#ifndef NODELAY
Wait 1

#endif
Print "The End"
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Incluye el archivo especificado cuando se usa la instruccion #include.

Sintaxis
#include "fileName.INC"

Parametros

fileName  fileName debe ser el nombre de un archivo de inclusion en el proyecto actual. Todos los

archivos de inclusion tienen la extensién ".inc". El nombre de archivo especifica el archivo que
se incluird en el archivo actual.

Descripcion

#include inserta los contenidos del archivo de inclusion especificado con el archivo actual cuando se usa la
instruccion #include.

Los archivos de inclusidn se usan para contener instrucciones #define y declaraciones globales de variables.
La instruccion #include se debe usar fuera de cualquier definicién de funciones.

Un archivo de inclusion puede contener un archivo de inclusion secundario. Por ejemplo, FILE2 puede
incluirse dentro de FILE1, y FILE3 puede incluirse dentro de FILE2. Esto se llama anidamiento.

Consulte también
#define, #ifdef, #ifndef

Ejemplo de #include

Archivo de inclusion (Defs.inc)

#define DEBUG 1
#define MAX_PART_COUNT 20

Archivo de programa (main.prg)
#include "defs.inc"

Function main
Integer i

Integer Parts(MAX_PART_COUNT)

Fend
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Anula la definicion de un identificador definido anteriormente con #define.

Sintaxis
#undef identifier

Parametros
identifier Palabra clave utilizada en una instruccion #define anterior.

Consulte también
#define, #ifdef, #ifndef
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Instruccion AbortMotion

Anula un comando de movimiento y coloca la tarea en ejecucion en el estado de error.
Este comando es para usuarios experimentados y se debe comprender la especificacion del comando antes
de usarla.

Sintaxis

AbortMotion {robotNumber | All }

Parametros
robotNumber Numero del robot cuyo movimiento desea detener.
All Anula el movimiento para todos los robots.
Descripcion
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Segun el estado del robot cuando se ejecuta AbortMotion, el resultado es diferente, como se indica a
continuacion.

En cada caso, enganche un error y maneje el procesamiento del error con OnErr para continuar el
procesamiento.

El error 2999 puede usar la constante ERROR_DOINGMOTION.

El error 2998 puede usar la constante ERROR_NOMOTION.

Escriba un programa que no ejecute AbortMotion méas de dos veces antes de ejecutar la ejecucion continua
(Cont).

Cuando el robot esta ejecutando el comando de movimiento

El robot pausa el movimiento del brazo de inmediato y cancela los movimientos restantes.

El error 2999 (ERROR_DOINGMOTION) ocurre en la tarea que estaba ejecutando el comando de
movimiento para el robot.

Para los siguientes comandos de movimiento, el robot se mueve directamente a la siguiente posicion desde
el punto en el que se pauso.

Cuando el robot se pausa inmediatamente

Cuando se ejecuta AbortMotion, se cancela el movimiento restante.

El error 2999 (ERROR_DOINGMOTION) ocurre en la tarea que estaba ejecutando el comando de
movimiento para el robot cuando se especifique la instruccion Cont.

Para los siguientes comandos de movimiento, el robot se mueve directamente a la siguiente posicion desde
el punto en el que se pauso.

Cuando el robot esté en el estado WaitRecover (Proteccién abierta)
Cuando se ejecuta AbortMotion, se cancela el movimiento restante.
Los siguientes movimientos se pueden seleccionar con los indicadores del comando Recover (Recuperar).

Cuando se ejecuta "Recover robotNumber, WithMove" (Recuperar nimero de robot, con movimiento),
los motores del robot se encienden y se ejecuta el movimiento de recuperacion.

Cuando se ejecuta Cont, ocurre el error 2999 (ERROR_DOINGMOTION) en la tarea que estaba
ejecutando el comando de movimiento para el robot.

Para los siguientes comandos de movimiento, el robot se mueve directamente a la siguiente posicion
desde el punto en el que se paus6.

Cuando se ejecuta "Recover robotNumber, WithoutMove" (Recuperar nimero de robot, sin
movimiento), los motores del robot se encienden.

Cuando se ejecuta Cont, ocurre el error 2999 (ERROR_DOINGMOTION) en la tarea que estaba
ejecutando el comando de movimiento para el robot.

Para los siguientes comandos de movimiento, el robot se mueve directamente a la siguiente posicion
desde el punto en el que se paus6, sin el movimiento de recuperacion.
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Cuando el robot esta ejecutando comandos que no sean comandos de movimiento

El error 2998 (ERROR_NOMOTION) ocurre en la tarea que estaba ejecutando anteriormente el comando de
movimiento para el robot. Cuando la tarea esta esperando con los comandos Wait o Input, la tarea se anula
oportunamente y ocurre el error 2998.

Cuando ejecute un comando de movimiento con CP On y un programa no tiene mas comandos de
movimiento, ocurre el error 2998, incluso si el robot esta en funcionamiento.

Cuando el robot no se esta ejecutando desde un programa (tarea)
Ocurre un error

Consulte también
OnErr, Recover, Till

Ejemplo de instruccién AbortMotion
Cuando la E/S de memoria #0 se activa, se ejecuta AbortMotion y el robot vuelve a la posicion de reposo.

Function main
Motor On
Xgt sub, NoEmgAbort
OnErr GoTo errhandle

Go PO
Wait Sw(l)
Go P1

Quit sub
Exit Function

errstart:
Home
Quit sub
Exit Function

errhandle:
Print Err
IT Err = ERROR_DOINGMOTION Then
Print "Robot is moving" " EjecutandoIraPOolraPl
EResume errstart
Elself Err = ERROR_NOMOTION Then

Print " Robot is not moving " " Ejecuta Wait Sw(1)
EResume errstart
Endlf
Print "Error Stop" " Ocurren otros errores
Quit All

Fend

Function sub
MemOFF O
Wait MemSw(0)
AbortMotion 1
MemOFF O

Fend
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Arroja el valor absoluto de un nimero.

Sintaxis
Abs(number)
Parametros
number Cualquier expresion numérica valida.

Valores devueltos
El valor absoluto de un nimero.

Descripcion
El valor absoluto de un nimero es su magnitud sin signo Por ejemplo, Abs(-1) y Abs(1) arrojan 1.

Consulte también
Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqgr, Str$, Tan, Val

Ejemplo de funcién Abs
Los siguientes ejemplos se llevan a cabo desde la ventana Command con la instruccion Print.

print abs(1)
print abs(-1)

print abs(-3.54)

>
1
>
1
>
3.54
>
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Instruccion Accel

Define (o muestra) la tasa de aceleracion y desaceleracion para las instrucciones de movimiento de punto a
punto Go, Jump y Pulse.

Sintaxis
(1) Accel accel, decel [, departAccel, departDecel, approAccel, approDecel]
(2) Accel

Pardmetros
accel Expresion entera de 1 o mas que representa un porcentaje de la tasa de aceleracién maxima.
decel Expresién entera de 1 0 mas que representa un porcentaje de la tasa de desaceleracion

maxima.

departAccel Aceleracion de alejamiento para Jump. Las entradas validas son 1 0 mas.
Opcional. Solo esta disponible con el comando Jump.

departDecel Desaceleracion de alejamiento para Jump. Las entradas validas son 1 0 mas.
Opcional. Solo esta disponible con el comando Jump.

approAccel  Aceleracion de acercamiento para Jump. Las entradas validas son 1 0 mas.
Opcional. Solo esta disponible con el comando Jump.

approDecel  Desaceleracion de acercamiento para Jump. Las entradas validas son 1 0 mas.
Opcional. Solo esta disponible con el comando Jump.

Valores devueltos
Cuando se omiten los parametros, se muestran los parametros Accel actuales.

Descripcion
Accel especifica la aceleracion y desaceleracion para todos los movimientos de tipo punto a punto. Esto
incluye el movimiento causado por las instrucciones de movimiento del robot Go, Jump y Pulse.

Cada parametro de aceleracion y desaceleracion definido por la instruccion Accel puede ser un valor entero
de 1 o mas. Este nimero representa un porcentaje de la aceleracién (o desaceleracion) maxima permitida.
Normalmente, el valor méximo es de 100. Sin embargo, algunos robots permiten configurar valores mayores
que 100. Use la funcidn AccelMax para obtener el maximo valor disponible para Accel.

La instruccion Accel se puede usar para definir nuevos valores de aceleracion y desaceleracion o simplemente
para imprimir los valores actuales. Cuando se usa la instruccidon Accel para definir nuevos valores accel y
decel, se necesitan los primeros 2 pardmetros (accel y decel) en la instruccion Accel.

Los parametros departAccel, departDecel, approAccel y approDecel son validos solo para la instruccion
Jumpy especifican los valores de aceleracion y desaceleracion para el movimiento de alejamiento al principio
de Jump y el movimiento de acercamiento de Jump.

El valor Accel se inicializa a los valores predeterminados (baja aceleracion) cuando ocurre una de las
siguientes condiciones:

Inicio del controlador

Motor On

SFree, SLock, Brake

Reset, Reset Error

El boton Stop o QuitAll detiene las
tareas
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Notas

Ejecutar el comando Accel en el modo de baja potencia (Power Low)

Si se ejecuta Accel cuando el robot estd en el modo de baja potencia (Power Low), se almacenan los nuevos
valores, pero los valores actuales estan limitados a valores bajos.

Los valores de aceleracién actuales tienen validez cuando Power esta configurado en High y el modo Teach
esta DESACTIVADO.

Comparaciéon de Accel y AccelS

Es importante tener en cuenta que la instruccion Accel no define las tasas de aceleracion y desaceleracion
para los movimientos de linea recta y de arco. La instruccion AccelS se usa para definir las tasas de
aceleracion y desaceleracion para los movimientos de linea recta y arco.

Configuracién Accel mayor que 100

Normalmente, el valor maximo es de 100. Sin embargo, algunos robots permiten configurar valores mayores
que 100.

En el uso general, el valor de Accel 100 es la configuracidon éptima que mantiene el equilibrio de la
aceleracion y la vibracion cuando se ajusta la posicién. Sin embargo, es posible que requiera una operacion
con aceleracion alta para reducir el tiempo del ciclo reduciendo la vibracién en la posicion. En este caso,
defina Accel a un valor mayor que 100. Excepto en algunas condiciones operativas, el tiempo del ciclo no
cambiara al configurar Accel en un valor mayor que 100.

Consulte también
AccelR, AccelS, Go, Jump, Jump3, Power, Pulse, Speed, TGo

Ejemplo de instruccion Accel

El siguiente ejemplo muestra un programa de movimiento simple en el que la aceleracion (Accel) y la
velocidad (Speed) se definen con variables predefinidas.

<Ejemplo 1>
Function acctest
Integer slow, accslow, decslow, fast, accfast, decfast

slow = 20 " define la variable de baja velocidad
fast = 100 "define la variable de alta velocidad
accslow = 20 “"define la variable de aceleracion lenta

decslow = 20 “define la variable de desaceleracion lenta
accfast = 100 "define la variable de aceleracién rapida
decfast = 100 "define la variable de desaceleracion rapida

Accel accslow, decslow
Speed slow
Jump pick
On gripper
Accel accfast, decfast
Speed fast
Jump place

Fend
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<Ejemplo 2>

Defina la desaceleraciéon de descenso de la articulacion Z en lenta para permitir que la pieza se coloque
suavemente cuando se use la instruccion Jump. Esto significa que debemos definir el parametro Zdnd en un

valor bajo cuando se configuren los valores Accel.

>Accel 100,100,100,100,100,35

>Accel
100 100
100 100
100 35
>
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Funcion Accel

Arroja un valor de aceleracion especificado.

Sintaxis
Accel(paramNumber)

Parametros
paramNumber  Expresion entera que puede tener los siguientes valores:

: valor de especificacion de aceleracion

: valor de especificacion de desaceleracion

: valor de especificacion de aceleracion de alejamiento para Jump

: valor de especificacion de desaceleracién de alejamiento para Jump

: valor de especificacion de aceleracion de acercamiento para Jump

. valor de especificacion de desaceleracion de acercamiento para Jump

o 01 A W N

Valores devueltos
NUmero entero 1 % o mayor

Consulte también
Instruccion Accel

Ejemplo de funcién Accel
Este ejemplo usa la funcion Accel en un programa:

Integer currAccel, currDecel

" Obtiene la aceleracion y desaceleracion actual
currAccel = Accel(1)

currDecel = Accel(2)

Accel 50, 50

SRVJump pick

" Restaura los valores anteriores

Accel currAccel, currDecel
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Funcidon AccelMax

Arroja el limite de valor de aceleracion maximo disponible para Accel.

Sintaxis
AccelMax(maxValueNumber)

Parametros
maxValueNumber Expresion entera que puede tener los siguientes valores:

1: valor de aceleracion maximo

: valor de desaceleracion maximo

: valor de aceleracion de alejamiento maximo para Jump

: valor de desaceleracion de alejamiento méaximo para Jump
: valor de aceleracion de acercamiento maximo para Jump

D OB W N

: valor de desaceleracion de acercamiento maximo para Jump

Valores devueltos
NUmero entero 1 % o mayor

Consulte también
Accel

Ejemplo de funcién AccelMax
Este ejemplo usa la funcion AccelMax en un programa:

" Obtiene la aceleracion y desaceleracion maximas
Print AccelMax(1), AccelMax(2)
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Instruccidon AccelR

Define o muestra los valores de aceleracién y desaceleracion para el control de rotacion de la herramienta
del movimiento CP.

Sintaxis
(1) AccelR accel [, decel]
(2) AccelR
Parametros
accel Expresion real en grados/segundos? (0,1 a 5000).
decel Expresion real en grados/segundos? (0,1 a 5000).
Rango de entradas validas de los pardmetros
accel / decel
VT6L 0,1 a1000
C4, C8, C12, N2, N6
serie T, serie G, serie RS
serie LS, serie LS-B 0,1 25000
X5
(grad/s?)

Valores devueltos
Cuando se omiten los parametros, se muestra la configuracion AccelR actual.

Descripcion
AccelR es efectivo cuando se usa el modificador ROT en los comandos de movimiento Move, Arc (Arco),
Arc3, BMove, TMove y Jump3CP.

El valor AccelR se inicializa a los valores predeterminados cuando ocurre una de las siguientes condiciones:

Inicio del controlador

Motor On

SFree, SLock, Brake

Reset, Reset Error

El botén Stop o QuitAll detiene las
tareas

Consulte también
Arc, Arc3, BMove, Jump3CP, Power, SpeedR, TMove

Ejemplo de instruccién AccelR

AccelR 360, 200
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Funcidon AccelR

Arroja un valor de aceleracion de giro de herramienta especificado.

Sintaxis
AccelR(paramNumber)

Parametros
paramNumber  Expresion entera que puede tener los siguientes valores:
1: valor de especificacién de aceleracion
2: valor de especificacion de desaceleracion

Valores devueltos
Valor real en grados/segundos?

Consulte también
Instruccién AccelR

Ejemplo de funcién AccelR
Real currAccelR, currDecelR

" Obtiene la aceleracion y desaceleracién actual
currAccelR = AccelR(1)
currDecelR = AccelR(2)
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Instruccion AccelS

Define las tasas de aceleracion y desaceleracion para las instrucciones de movimiento del robot de linea
recta y ruta continua como Move, Arc, Arc3, Jump3, CVMove, etc.

Sintaxis
(1) AccelS accel [, decel ] [, departAccel, departDecel, approAccel, approDecel]
(2) AccelS

Parametros
accel Expresion real representada en unidades mm/s? para definir los valores de aceleracion y
desaceleracion de los movimientos de linea recta y ruta continua. Si se omite decel, se usa
accel para especificar las tasas de aceleracion y desaceleracion.

decel Opcional. Expresion real representada en unidades mm/c2 para definir el valor de
desaceleracion.

departAccel  Opcional. Expresion real para el valor de aceleracion de alejamiento para Jump3, Jump3CP.
departDecel  Opcional. Expresion real para el valor de desaceleracion de alejamiento para Jump3,

Jump3CP.
approAccel Opcional. Expresion real para el valor de aceleracion de acercamiento para Jump3,
Jump3CP.
approDecel Opcional. Expresion real para el valor de desaceleracion de acercamiento para Jump3,
Jump3CP.
Rango valido de entradas de los parametros (mm/s?)
accel / decel
departAccel / departDecel
approAccel / approDecel
N2, X5 0,1 a 5000
LS20, LS20-B, T3, T6, VT6L 0,1 a 10000
C4-A901** 0,1 a 15000
C4-A601**, C8-A1401**,
G1, G3, G6, G10, G20, RS,
LS3, LS6, LS3-B, LS6-B, LS10-B 0,1 225000
C8-A701**W, C8-A901**W, N6, C12
- *% _ *%
C8-A701**, C8-A701**R, 0.1 a 35000

C8-A901**, C8-A901**R

Valores devueltos
Muestra los valores de Accel y Decel cuando se usan sin parametros

Descripcion
AccelS especifica la aceleracion y desaceleracién para todos los tipos de movimiento interpolados, incluidas
las interpolaciones lineales y curvas. Esto incluye el movimiento causado por las instrucciones de
movimiento Move y Arc.

El valor AccelS se inicializa a los valores predeterminados cuando ocurre una de las siguientes condiciones:

Inicio del controlador

Motor On

SFree, SLock, Brake

Reset, Reset Error

El botén Stop o QuitAll detiene las
tareas
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Notas

Ejecutar el comando AccelS en el modo de baja potencia (Power Low):
Si se ejecuta AccelS cuando el robot esta en el modo de baja potencia (Power Low), se almacenan los nuevos
valores, pero los valores actuales estan limitados a valores bajos.

Los valores de aceleracién actuales tienen validez cuando Power esta configurado en High y el modo Teach
esta DESACTIVADO.

Comparacion de Accel y AccelS:
Es importante tener en cuenta que la instruccion AccelS no define las tasas de aceleracién y desaceleracion
para los movimientos de tipo de punto a punto. (Es decir, movimientos iniciados por las instrucciones Go,
Jump y Pulse). La instruccion Accel se usa para definir las tasas de aceleracion y desaceleracion para los
movimientos de tipo de punto a punto.

Valor de limite superior
El valor de limite superior de AccelS de los robots SCARA (incluidos los manipuladores de la serie RS)
varia segun la configuracion de peso y la posicién de la unidad de ranura. Para conocer detalles, consulte
los manuales del Manipulador (configuracion ACCELS para movimientos CP).

El valor de limite superior de AccelS de robots de 6 ejes varia segun la configuracion de peso. Para conocer
detalles, consulte los manuales del Manipulador (Especificaciones).

Consulte también
Accel, Arc, Arc3, Jump3, Jump3CP, Power, Move, TMove, SpeedS

Ejemplo de instrucciéon AccelS
El siguiente ejemplo muestra un programa de movimiento simple en el que la aceleracion de linea recta/ruta
continua (AccelS) y la velocidad de linea recta/ruta continua (SpeedS) se definen con variables predefinidas.

Function acctest
Integer slow, accslow, fast, accfast

slow = 20 " define la variable de baja velocidad
fast = 100 " define la variable de alta velocidad
accslow = 200 " define la variable de aceleracion lenta

accfast = 5000 " define la variable de aceleracion rapida
AccelS accslow

SpeedS slow

Move P1

On 1

AccelS accfast

SpeedS fast

Jump P2

Fend

Referencia del lenguaje SPEL+ de EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) Mod.1 43



Funcion AccelS

Arroja la aceleracion o desaceleracion para comandos de movimiento CP.

Sintaxis
AccelS(paramNumber)

Parametros
paramNumber  Expresion entera que puede tener los siguientes valores:
: valor de aceleracion
: valor de desaceleracion
: valor de aceleracion de alejamiento para Jump3, Jump3CP
: valor de desaceleracion de alejamiento para Jump3, Jump3CP
: valor de aceleracién de acercamiento para Jump3, Jump3CP
: valor de desaceleracion de acercamiento para Jump3, Jump3CP

o OB W N P

Valores devueltos
Valor real de 0 a 5000 mm/s/s

Consulte también
Instruccion AccelS, Arc3, SpeedsS, Jump3, Jump3CP

Ejemplo de funcién AccelS

Real savAccelS

savAccelS = AccelS(1)
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Funcidén Acos

Arroja el arcocoseno de una expresion numérica.
Sintaxis

Acos(number)

Parametros
number Expresion numérica que representa el coseno de un angulo.
Valores devueltos

Valor real, en radianes, que representa el arcocoseno del pardmetro number.
Descripcion

Acos arroja el arcocoseno de la expresion numérica. El rango de valores es de -1 a 1. El valor devuelto por
Acos varia entre 0 a Pl radianes. Si number es < -1 0 > 1, ocurre un error.

Para convertir de radianes a grados, use la funcién RadToDeg.

Consulte también

Abs, Asin, Atan, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val

Ejemplo de funcién Acos

Function acostest
Double x

Cos(DegToRad(30))

X:
Print "Acos of ", X,

Fend

is ', Acos(x)
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Funcion Agl

Arroja el angulo de la articulacion para la articulacidn rotacional seleccionada, o la posicion de la articulacion
lineal seleccionada.

Sintaxis
Agl(jointNumber)

Parametros

jointNumber Expresion entera que representa el nimero de articulacion. Los valores van desde 1
al nimero de articulaciones del robot. El eje S adicional es 8 y el eje T es 9.

Valores devueltos

El angulo de la articulacién para la articulacion rotacional seleccionada, o la posicion de las articulaciones
lineales seleccionadas.

Descripcion
La funcidn Agl se usa para obtener el angulo de la articulacion para la articulacion rotacional seleccionada,
0 la posicion de la articulacion lineal seleccionada.

Si la articulacion seleccionada es rotacional, Agl arroja el angulo actual, medido desde la posicion 0 de la
articulacion seleccionada, en grados. El valor devuelto es un nimero real.

Si la articulacién seleccionada es lineal, Agl arroja la posicion actual, medida desde la posicién 0 de la
articulacion seleccionada, en mm. El valor devuelto es un nimero real.

Si se selecciona un brazo auxiliar con la instruccién Arm, Agl arroja el angulo (o posicién) desde la posicion
del pulso 0 de brazo estandar del brazo seleccionado.

Consulte también
PAgl, Pls, PPIs

Ejemplo de funcién Agl
Los siguientes ejemplos se llevan a cabo desde la ventana Command con la instruccion Print.

> print agl(1), agl(2)
17.234 85.355
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Funcion AqglToPlIs

Convierte los angulos de robot a pulsos.

Sintaxis
AglToPIs(j1,j2,3,j4[,j5,i6 1 [,i71[,i8,191)

Parametros
j1-i6 Expresiones reales que representan los angulos de articulacion.
i7 Expresion real que representa el angulo de la articulacion n.° 7. Para robots de tipo de
articulacion de 7 ejes.
i8 Expresidn real que representa el angulo del eje S adicional.
9 Expresion real que representa el angulo del eje T adicional.

Valores devueltos
Un punto de robot cuya ubicacién es determinada por los angulos de articulacion convertidos en pulsos.

Descripcion
Use AglIToPlIs para crear un punto desde los angulos de articulacion.

Nota

La asighacion a un punto puede causar que se pierda parte de la posiciéon de la articulacion.

En ciertos casos, cuando el resultado de AglToPIs se asigna a una variable de datos de punto, el brazo se
mueve a una posicién diferente de la posicidn de la articulacion especificada por AgIToPls.

Por ejemplo:

P1 = AglToPIs(0, 0, 0, 90, 0, 0)
Go P1 * se mueve a la posicion de la articulacion AglToPIs(0, 0, 0, 0, 0, 90)

De forma similar, cuando se usa la funcion AglToPIs como pardmetro en un comando de movimiento CP, el
brazo se puede mover a una posicion de la articulacién distinta de la posicidn de articulacion especificada
por AglToPls.

Move AglToPIs(0, 0, 0, 90, 0, 0) " semueve alaposicion de laarticulacion AglToPIs(0,
0,0,0,0,90)

Cuando se usa la funcién AglToPIs como un parametro en un comando de movimiento PTP, ese problema
no ocurre.

Consulte también
Agl, JA, Pls

Ejemplo de funcién AglToPls

Go AglToPIs(0, 0, 0, 90, 0, 0)
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Funcion AlO In

Lee el valor analégico desde el canal de entrada de E/S anal6gica opcional.

Sintaxis
AIO_In(Channel Number)

Parametros
Channel Number  Especifica el nimero de canal para la E/S analégica.

Valores devueltos

Arroja el valor de entrada analdgica del canal de E/S analégica que se especifica en el nimero de canal en
ntmeros reales. El rango de valores devueltos varia segln la configuracién del rango de entradas de la placa de
E/S analdgica.

Descripcion
InFunction

Consulte también
Funcion AlO_InW, AIO_Out, AIO_OutW, Funcion AIO_Out, Funcién AIO_OutW, AlO_Set, Wait

Ejemplo de funcién AIO_In

Function main
Real varl
varl = Al10_In(2) " Adquiere el estado de entrada de la entrada del canal analégico 2
IT varl > 5.0 Then
Go P1
Go P2
" Ejecuta otro comando de movimiento aqui

Else
Print "Error in initialization!”
Print "Sensory Inputs not ready for cycle start”
Print "Please check analog inputs 2."
EndIf
Fend
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Funcion AlIO InW

Lee el valor anal6gico desde el canal de entrada de E/S analdgica opcional.

Sintaxis
AIO_InW(Channel Number)

Parametros
Channel Number  Especifica el nimero de canal para la E/S analégica.

Valores devueltos

Arroja los estados de entrada (nimeros enteros largos de 0 a 65535) del canal de E/S analdgica
especificado.

La siguiente tabla muestra el voltaje (corriente) de entrada y el valor devuelto de cada canal de entrada segin
la configuracién del rango de entrada de la placa de E/S analégica.

Datos de entrada Configuracion de rango de entrada
Hexadecimal | Decimal 410,24 (V) 5,12 (V) | 0a512(V) | 0a10,24(V) | 0a24 (mA)
OxFFFF 65535 10,23969 5,11984 5,12000 10,24000 24,00000
0x8001 32769 0,00031 0,00016 2,56008 5,12016 12,00037
0x8000 32768 0,00000 0,00000 2,56000 5,12000 12,00000
0x0000 0 -10,24000 -5,12000 0,00000 0,00000 0,00000

Consulte también
AlO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutFunction, AIO_OutWFunction, AlO_Set, Wait

Ejemplo de funcién AIO_In

Long wordO

wordO0 = AIO_InW(1)
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AlO Out

Genera un valor analégico desde el canal de salida de E/S analégica opcional.

Sintaxis

AIO_Out Channel Number, Outputdata [, Forced]

Pardmetros
Channel Number  Especifica el nimero de canal para la E/S analdgica.
Output data Especifica el nimero real de tipo Real que indica el voltaje de salida [\V] o el valor de
corriente [mA] en una férmula o valor.
Forced Opcional. Normalmente se omite.
Descripcion

Genera el valor Real que indica el voltaje [\V] o la corriente [mA] especificados para el puerto de salida
analogica que se especificd en el puerto de canal. Define el rango de salida de voltaje del puerto de salida
analogica o la seleccidn de salida de voltaje y corriente con el interruptor de la placa. Si se configura un valor
que esta fuera del rango del puerto de E/S analdgica, genera el valor limite (valores maximo y minimo) que
no se encuentra fuera del rango.

El comando AlIO_Out se convierte en un error si se esta generando la informacion de velocidad con el canal
especificado. Detiene la generacion de informacidn de velocidad y ejecuta el comando AIO_Out.

Nota

Indicador Forced

Especifica el indicador si se estd generando la E/S analdgica cuando se opera la parada de emergencia o se
abre la puerta de seguridad con las tareas NoPause y NoEmgAbort (se especifica una tarea especial para que
NoPause o0 NoEmgAbort se inicien al ejecutar Xqt).

Debe tener cuidado con el disefio del sistema ya que la salida de E/S analdgica cambia al operar la parada de
emergencia o al abrir la puerta de seguridad.

Consulte también

Funcion AIO_In, AIO_OutW, Funcion AlO_Out, Funcion AIO_OutW, AIO_Set

Ejemplo de AIO_Out
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Genera 7,0 [V] desde el canal 1 de E/S anal6gica.
AlIO_Out 1, 7.0
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Funcion AIO Out

Arroja el valor analogo en un nimero real que se genera en el canal de salida de E/S analdgica opcional.

Sintaxis
AIO_Out(Channel Number)

Parametros
Channel Number  Especifica el nimero de canal para la E/S analégica.

Valores devueltos

Arroja el voltaje del canal de E/S analégica y el estado de salida de corriente especificados en un nimero
real. La unidad de salida de voltaje es [V] y la de salida de corriente es [mA].

Esta funcion esta disponible cuando se genera la informacion de velocidad del robot en el canal
especificado.

Consulte también
AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutWFunction, AlO_Set, Wait

Ejemplo de funcién AIO_Out

Real rdataOl

rdata0l1 = AIO_Out(l)
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AlO OutW

Genera el valor analégico de 16 bits desde el canal de salida de E/S analdgica opcional.

Sintaxis

AIO_OutW Channel Number, Output data [, Forced]

Parametros
Channel Number

Output data

Forced

Descripcion

Especifica el nimero de canal para la E/S analdgica.

Especifica los datos de salida (la expresion entera es de 0 a 65535) en una formula o

valor.

Opcional. Normalmente se omite.

Salida a un canal de E/S analdgica que se especifica con un nimero de canal.

Para los datos de salida, especifica una expresion entera de 0 a 65535 en una férmula o valor.

El voltaje de salida (corriente) es el siguiente, segun la configuracion del rango de salida que se define con
el interruptor de la placa.

Datos de salida Configuracion de rango de salida
Hexadecimal | Decimal | +10 (V) 15 (V) 0a5(V) | 0a10(V) | 4a20(mA) | 0a20(mA)
OxFFFF 65535 9,99970 4,99985 5,00000 10,00000 | 20,00000 | 20,00000
0x8001 32769 0,00031 0,00015 2,50008 5,00015 12,00024 | 10,00031
0x8000 32768 0,00000 0,00000 2,50000 5,00000 12,00000 | 10,00000
0x0000 0 -10,00000 | -5,00000 | 0,00000 0,00000 4,00000 0,00000
Nota

Indicador Forced

Especifica el indicador si se esta generando la E/S analégica cuando se opera la parada de emergencia o se
abre la puerta de seguridad con las tareas NoPause y NoEmgAbort (se especifica una tarea especial para que
NoPause o NoEmgAbort se inicien al ejecutar Xqt) y una tarea en segundo plano.

Debe tener cuidado con el disefio del sistema ya que la salida de E/S analégica cambia al operar la parada de
emergencia o al abrir la puerta de seguridad.

Consulte también

AlO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutFunction, AIO_OutWFunction, AIO_Set, Wait

Ejemplo de AIO_OutW

A10_OutW 1, &H8000
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Funcion AIO OutW

Arroja el valor de salida anal6gica en nimeros enteros largos de 0 a 65535, que se genera en un canal de
E/S analdgica opcional.

Sintaxis
AIO_OutW(Channel Number)

Parametros

Channel Number  Especifica el nimero de canal para la E/S analdgica.

Valores devueltos

Arroja el estado de salida del canal de E/S analégica que se especifica en nimeros enteros largos desde 0 a
65535.

La siguiente tabla muestra el voltaje (corriente) de salida y el valor devuelto de cada canal de salida segun
la configuracion del rango de salida de la placa de E/S analdgica.

Datos de salida Configuracién de rango de salida
Hexadecimal | Decimal | +10 (V) +5 (V) 0a5 (V) 0al10 (V) | 4a20mA) | 0a20(mA)
OxFFFF 65535 9,99970 4,99985 5,00000 10,00000 | 20,00000 | 20,00000
0x8001 32769 0,00031 0,00015 2,50008 5,00015 12,00024 | 10,00031
0x8000 32768 0,00000 0,00000 2,50000 5,00000 12,00000 | 10,00000
0x0000 0 -10,00000 | -5,00000 | 0,00000 0,00000 4,00000 0,00000
Esta funcion esta disponible cuando se genera la informacion de velocidad del robot en el canal
especificado.
Consulte también
AlO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutFunction, AIO_Set, Wait
Ejemplo de funcién AIO_OutW
Long wordO
wordO = AIO_OutW(1)
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AlO Set

Genera la informacién de velocidad del robot al canal de salida de E/S anal6gica opcional.

Sintaxis
(1) AIO_Set channelNumber, On, {RefTCPSpeed | RealTCPSpeed | RefECPSpeed |
RealECPSpeed }, MaximumOutputSpeed [, MiminumOutputSpeed]
(2) AIO_Set Channel Number, Off
(3) AIO_Set [Channel Number]

Pardmetros

Channel Number Especifica el nimero de canal para la E/S analdgica.

On Especifica los datos de salida (la expresion entera es de 0 a 65535) en una
férmula o valor.

Off Finaliza la salida analdgica de la informacidn de velocidad e inicializa la salida
a“0”.

RefTCPSpeed Genera la velocidad ordenada del TCP que esté seleccionado actualmente.

RealTCPSpeed Genera la velocidad real del TCP que esta seleccionado actualmente.

RefECPSpeed Genera la velocidad ordenada del ECP que esta seleccionado actualmente.

RealECPSpeed Genera la velocidad real del ECP que esta seleccionado actualmente.

MaximumOutputSpeed  Especifica el niamero real de tipo Real (unidad [mm/s]) que indica la velocidad
cuando se genera el valor maximo del rango de salida en una férmula o valor.

MinimumOutputSpeed  Especifica el nimero real de tipo Real (unidad [mm/s]) que indica la velocidad
cuando se genera el valor minimo del rango de salida en una férmula o valor.
El valor es "0" [0 mm/s] cuando se omite.

Descripcion
Realiza la salida en tiempo real de la velocidad de TCP (punto central de herramienta) o ECP (punto de
control externo) con el voltaje o la corriente anal6gicos al canal de E/S analdgica especificado por el
numero de canal. Define la seleccidn del voltaje o la corriente analdgicos y la configuracion del rango de
salida con un interruptor y un puente en la placa de E/S analdgica.

La velocidad del robot, que corresponde a un valor minimo y maximo del rango de salida, es determinada

por la interpolacidn lineal segun la velocidad de salida minima y maxima, como se muestran en la figura a
continuacion.

Velocidad de punta [mm/s]

Velocidad de salida maxima

Velocidad de salida minima

.
=

Salida minima Salida Salida maxima
[V o mA]

Si se especifica la velocidad ordenada (RefTCPSpeed o RefECPSpeed), genera la forma de onda de
velocidad ideal segun el valor del comando que se esta aplicando al robot.

Si se especifica la velocidad real (Real TCPSpeed y RealECPSpeed), genera la forma de onda de velocidad
calculada segun el movimiento real del robot.
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Si se especifica el TCP (RefTCPSpeed o Real TCPSpeed), genera la velocidad del punto central de la
herramienta seleccionada actualmente (de forma predeterminada: Herramienta 0).

Si especifica el ECP (RefECPSpeed o RealECPSpeed), genera la velocidad del punto de control externo
(ECP) que estéa seleccionado actualmente. Si ECP no esta seleccionado (cuando ECP = 0), genera la salida
minima.

Si solo se especifica el nimero del canal, muestra la informacion de configuracién de salida de la E/S del
canal analdgico especificado. Si se omiten todos los argumentos, muestra la informacion de configuracion
de salida de la E/S de todos los canales anal6gicos especificados.

Consulte también
AIO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutFunction, AIO_Out, AIO_OutWFunction, AlO_Set, Wait

Ejemplo de AlO_Set

Define la salida de velocidad real del TCP del robot 1 y la herramienta 1 al canal de la salida analdgica.
Realiza la salida analdgica de la velocidad de funcionamiento del robot y desactiva la configuracion de
salida de velocidad.

Robot 1

Tool 1

Motor On

Power High

SpeedS 2000

AccelS 5000

AlO_Set 1, On, RealTCPSpeed, 2000.0, 0.0
Move P1

AlO_Set 1, OfF
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Funcion AIO Set

Arroja la informacion de configuracién de la salida de velocidad del robot que esté definida en el canal de
salida de E/S analdgica opcional.

Sintaxis
AlIO_Set(channelNumber, Index)

Pardmetros
Channel number  Especifica el nimero de canal para la E/S analégica.
Index Especifica el indice de informacion de configuracién de adquisicion en un nimero
entero.

Valores devueltos
La siguiente tabla muestra la informacién que esta disponible desde la funcion AIO_Set:

indice Informacién
1 On(1) / Off(0)
2 RefTCPSpeed(0)/ Real TCPSpeed(1)/ RefECPSpeed(2)/ RealECPSpeed(3)
3 Velocidad de salida maxima [mm/s]
4 Velocidad de salida minima [mm/s]

Consulte también
AlO_InFunction, AIO_Out, AIO_OutW, AIO_OutFunction, AIO_OutWFunction, AlO_Set, Wait

Ejemplo de funcién AlIO_Set

Print ““Analog Ch#1 speed output is: ”7, AIO_Set(1, 1)
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AlO TrackingSet

Define la funcién de seguimiento de distancia.

Sintaxis
(1) AIO_TrackingSet  channelNumber, Conversion coefficient of measured value and distance,
Measured value at Omm, Lower limit of available range for tracking, Upper
limit of available range for tracking, [, Robot motions out of the available
range for tracking [,Axis to execute the distance tracking function]]
(2) AIO_TrackingSet ~ channelNumber

Parametros

Channel Number Expresion entera de 1 a 8 que representa el nimero de canal para la E/S
analdgica a la cual se conecta el sensor de distancia que se usaréa.

Conversion coefficient of measured value and distance
Convierte el valor medido (V, mA) del sensor de distancia en distancia
(mm). Especifica el coeficiente en el nimero de lectura entre 500 y 500
salvo 0. (Unidad: mm/V, mm/mA)

Measured value at Omm
Especifica el valor del voltaje o la corriente cuando la distancia es 0 mm (en
caso de medidor de desplazamiento: cantidad de desplazamiento). (Unidad:

V, mA)
Define el valor en la configuracion del rango de entrada de la placa E/S
analdgica.
Configuraciéon de | Valor minimo | Valor maximo
rango de entrada
+10,24 V -10,24 V 10,24V
512V 512V 512V
0a512V oV 512V
0-10,24V ov 10,24V
0-24 mA 0 mA 24 mA

Lower limit of available range for tracking
El limite inferior del rango disponible para seguimiento es el mismo que el
limite inferior de la cantidad de desplazamiento permitida cuando se ejecuta
la funcion de seguimiento de distancia. Especifique el limite entre —300 y
300 en un numero real. (Unidad: mm)
Asegurese de especificar un valor mayor que el limite inferior del rango
medible del sensor de distancia.
Para el limite inferior del rango disponible para seguimiento, especifique un
valor mas bajo que su limite superior.

Upper limit of available range for tracking
El limite superior del rango disponible para seguimiento es el mismo que el
limite superior de la cantidad de desplazamiento permitida cuando se ejecuta
la funcion de seguimiento de distancia. Especifique el limite entre —300 y
300 en un nimero real. (Unidad: mm)
Asegurese de especificar un valor menor que el limite superior del rango
medible del sensor de distancia.
Para el limite superior del rango disponible para seguimiento, especifique un
valor mayor que su limite inferior.
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Robot motions out of the available range for tracking
Cuando el robot esta fuera del rango de seguimiento (entre los limites
superior e inferior como se describe en la pagina anterior), especifique 0 0 1
para detener/continuar el movimiento del robot.
El valor se puede omitir. Si se omite, se establece en "0".
Las constantes son las siguientes:

Constante Valor Descripcion
El robot se detiene debido a un error
AIOTRACK_ERRSTOP 0 fuera del rango disponible para
seguimiento.

El robot continGia su movimiento
AIOTRACK_CONTINUE 1 fuera del rango disponible para
seguimiento.

Axis to execute the distance tracking function
Especifica un eje (el valor entero es de 0 a 5) para ejecutar la funcién de
seguimiento de distancia. Especifica el eje que se asocia con la direccion
medida del sensor de distancia que se utilizara.
El valor se puede omitir. Si se omite, se establece en "2".
Las constantes son las siguientes:

Constante Valor Descripcion

Eje X de las
AIOTRACK _TOOL_X 0 coordenadas de la
herramienta

Eje Y de las
AIOTRACK_TOOL_Y 1 coordenadas de la
herramienta

Eje Z de las
AIOTRACK _TOOL Z 2 coordenadas de la
herramienta

Eje X de las
coordenadas de ECP
Eje Y de las
coordenadas de ECP
Eje Z de las
coordenadas de ECP

AIOTRACK_ECP_X 3

AIOTRACK_ECP_Y 4

AIOTRACK_ECP_Z 5

Valores: Se pueden especificar de 3 a 5 cuando se activa la opcion de punto
de control externo (ECP).

Valores devueltos
La sintaxis (2) muestra el valor definido actual en la consola.

La siguiente es una tabla de correspondencia de los hombres de los parametros antes mencionados y los
nombres de los parametros que aparecen en la consola.

Nombres que
Nombres de los parametros aparecen en la
consola

Conversion coefficient of measured value and
ScaleFactor

distance

Measured value at Omm RefVoltage
Lower limit of available range for tracking ThresholdMin
Upper limit of available range for tracking ThresholdMax
Robot motions out of the available range for tracking | OutOfRangeMode
AXxis to execute the distance tracking function TrackingAxis

Se muestran los siguientes ejemplos:

58 Referencia del lenguaje SPEL+ de EPSON RC+ 7.0 (Ver.7.5) Mod.1



Ej. 1: Cuando se define el canal n.° 1
Chi:

ScaleFactor 1.000[V/mm or mA/mm]
RefVoltage 0.000 [V or mA]
ThresholdMin —10.000[mm]
ThresholdMax 10.000[mm]
OutOfRangeMode AIOTRACK_ERRSTOP
TrackingAxis AIOTRACK_TOOL_Z

Ej. 2: Cuando no se define el canal n.° 1
Ch1: No definido

Descripcion
AIQO_TrackingSet define los parametros para la funcidn de seguimiento de distancia. Los pardmetros que se
deberén definir los determina el sensor de distancia o el entorno de trabajo. Después de arrancar el

controlador, se debe ejecutar AIO_TrackingSet antes de ejecutar AIO_TrackingStart. Los pardmetros
definidos mantienen los valores hasta que se apaga o se reinicia el controlador de robot.

Las siguientes son descripciones detalladas de los pardmetros:

Conversion coefficient of measured value and distance:
Cuando el sensor de distancia indica un desplazamiento: +2 mm por +1V, el coeficiente de
conversion es 2. En este momento, +2 mm es el desplazamiento en la direccién donde la distancia se hace
mas larga. Dependiendo del medidor de desplazamiento, se define el voltaje en positivo para la direccion
donde la distancia se hace mas corta. En este caso, el coeficiente conversion sera negativo.

Measured value at Omm:
Para el sensor de distancia, especialmente el medidor de desplazamiento, el valor del voltaje o de la
corriente a una distancia: 0 mm difiere dependiendo de los productos. Ademas, algunos de los productos
pueden definir cualquier valor para el valor de voltaje o corriente a una distancia: 0 mm segun la
configuracién del usuario. Especifique los valores segun el uso del sensor de distancia. Si el voltaje de
salida output del sensor de distancia es 0 V cuando la distancia (o desplazamiento) es 0 mm, este
parametro es “0”.

Upper/lower limit of available range for tracking:
Defina los limites superior e inferior dependiendo de las variaciones permitidas por las aplicaciones.
Los valores definidos deben estar dentro del rango medible del sensor de distancia. EI rango medible del
sensor de distancia difiere dependiendo de cada sensor y la configuracién del usuario. Asegurese de definir
los limites antes de ejecutar la funcion de seguimiento de distancia. Si este parametro se establece fuera
del rango medible del sensor de distancia, la funcién de seguimiento de distancia no podra ejecutarse
correctamente y el robot puede moverse de manera no intencional.

Robot motions out of the available range for tracking:

Las siguientes figuras indican la trayectoria de movimiento del robot cuando se ejecuta la funcién de
seguimiento de distancia en la direccion Z en la herramienta (cuando se establece el parametro “Robot
motions out of the available range for tracking” en “0” o0 “1”).

P1: punto de inicio de la funcién de seguimiento de distancia

P2: punto objetivo
Las figuras indican un objeto que se movera fuera del rango medible en el punto A y volvera al punto B
dentro del rango.
Defina el valor medido (desplazamiento) en la direccion Z de la herramienta en P1 (punto de inicio de la
funcién) como valor de referencia. La funcion de seguimiento de distancia controla al robot para que el
valor medido siempre se convierta en el valor de referencia. Por consiguiente, cuando el robot se mueve
desde P1 hasta P2, serdn constantes los valores medidos entre P1 y el punto A.
Cuando el robot llega al punto A, se detiene debido a un error si el parametro se establece en “0”. Si el
parametro se establece en “1”, el robot se sigue moviendo hacia P2 desde el punto A. Sin embargo, se
desactiva la funcion de seguimiento de distancia mientras el robot esta fuera del rango disponible.
Cuando el robot se mueve al punto B, se activa la funcion porque el robot est4 dentro del rango
disponible. El robot se mueve al igual que con el movimiento desde P1 hasta el punto A para que el valor
medido sea constante.
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Funcion Distance Tracking
(Seguimiento de distancia)

Activado Desactivado Activado
Fuera de rango

Direccién Z de la herramienta

| Gt G

0: Detener el movimiento del robot 1: Continuar el movimiento del robot a
debido a que esta fuera de rango pesar de estar fuera de rango

Cuando se establece el parametro en “1” y el robot se mueve fuera del rango, el robot se mueve en la
trayectoria desde el punto de inicio (P1) hasta el punto objetivo (P2) con movimiento CP. Como se
muestra en las figuras a continuacion, la trayectoria entre A y B (fuera del rango disponible) seré paralela
a lade P1 a P2. Cuando el robot llega al punto B, el robot volvi6 a estar dentro del rango disponible. Por
lo tanto, el robot se controla segln el valor medido y puede moverse repentinamente.

Direccion Z de la

herramienta Q{
l p1 7T
.’I

0: Detener el movimiento del robot 1: Continuar el movimiento del robot a
debido a que esté fuera de rango pesar de estar fuera de rango
A P2 P2
@ @
P1 /”* P
.’/
0: Detener el movimiento del robot 1: Continuar el movimiento del robot a
debido a que esta fuera de rango pesar de estar fuera de rango

B Sj no se establece cada parametro correctamente, el robot puede moverse de
manera no intencional cuando se ejecute AIO_TrackingStart.

A Asegurese de definir los parametros correctamente dependiendo del dispositivo

i y el entorno de trabajo.
PRECAUCION
Si el robot se mueve de manera anormal, presione inmediatamente y mantenga

presionado el pulsador de emergencia.

Consulte también
AlO_TrackingStart, AIO_TrackingEnd, Funcion AIO_TrackingOn
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Ejemplo de funcién AIO_TrackingSet
A continuacidn, se indica un programa de ejemplo que mueve el robot con la funcién de seguimiento de distancia.

(P1: punto de inicio,

P2: punto final)

A

PRECAUCION

Los parametros establecidos en el ejemplo son valores de referencia.

Tenga en cuenta que la operacién puede no ser correcta o que el movimiento
puede ser vibratorio dependiendo de los parametros definidos y algunas
condiciones de operacion.

Si el robot se mueve de manera anormal, presione inmediatamente y mantenga
presionado el pulsador de emergencia.

Function Main
Motor On
Power Hi

gh

SpeedS 30
AccelS 300,300

Go P1 * Mover a P1: punto de inicio
Al10_TrackingSet 1,1,0,-5,5,0,2 * Definir la funcién de seguimiento de distancia
Al0_TrackingStart 1,5,5,5 * Iniciar la funcion de seguimiento de distancia
Move P2 * Mover a P2 mediante la ejecucion de la funcién

de seguimiento de distancia
Al10_TrackingEnd * Finalizar la funcion de seguimiento de distancia
Motor Off

Fend
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AlO TrackingStart

Inicia la funcién de seguimiento de distancia.

Sintaxis
AIO_TrackingStart channelNumber,ProportionalGain [,IntegralGain [,DifferentialGain]]

Parametros

Channel Number Expresion entera de 1 a 8 que representa el nimero de canal para la E/S
analdgica a la cual se conecta el sensor de distancia que se usara.

ProportionalGain Valor real (menor que 50 excepto 0) que representa una ganancia
proporcional de la funcién de seguimiento de distancia.
El valor 6ptimo difiere dependiendo de la velocidad del movimiento del
robot o la forma de la pieza de trabajo. Por lo tanto, se debe definir el valor
segun el entorno de uso.

IntegralGain Valor real (menor que 100) que representa una ganancia integral de la
funcion de seguimiento de distancia.
Opcional. Si se omite, se establece en "0".
Para aumentar la precision del seguimiento de distancia, ajuste la ganancia
integral.

DifferentialGain Valor real (menor que 100) que representa una ganancia diferencial de la
funcion de seguimiento de distancia.
Opcional. Si se omite, se establece en "0".
Para aumentar la precision del seguimiento de distancia, ajuste la ganancia
diferencial.

Descripcion
La funcidn de seguimiento de distancia controla al robot para que se pueda mantener una distancia constante
entre el robot y la pieza de trabajo mediante un valor medido por el sensor de distancia que esta conectado a
la E/S analdgica.
La direccion del eje del robot que se controlara esta especificada por el parametro ““Axis to execute the
distance tracking function” de AIO_TrackingSet. Si la distancia mantenida se define como *“valor de
referencia”, el valor medido por el sensor de distancia cuando se ejecuta el comando sera el valor de
referencia.
Ejecute AIO_TrackingStart para iniciar la funcion de seguimiento de distancia y finalice la funcion
ejecutando AIO_TrackingEnd. La funcidn sigue activa hasta que se ejecuta AIO_TrackingEnd. Si no usa
la funcion, ejecute AIO_TrackingEnd inmediatamente para finalizar la funcion.
Si ejecuta AIO_TrackingStart antes de AIO_TrackingSet, se producird un error. AsegUrese de ejecutar
AIO_TrackingSet antes de ejecutar AIO_TrackingStart.
La funcién de seguimiento de distancia esta disponible para los robots SCARA (incluidos los manipuladores
de la serie RS) y los robots de 6 ejes (incluidos los manipuladores de la serie N).
El robot se puede mover mientras la funcién esté activa. Sin embargo, el robot solo se mueve con movimiento
CP y no estéa disponible el movimiento PTP.
Si el robot pasa por el entorno de singularidad mientras esta activa la funcion de seguimiento de distancia, se
produce un error.
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No se pueden usar los siguientes comandos mientras se ejecuta la funcién de seguimiento de distancia.

Comando para apagar el motor Apagado del motor, SFree

Comandos de movimiento PTP BGo, Go, JTran, Jump, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ, Pass, Ptran,
Pulse, TGo

Comandos de Force Control FCKeep, comandos de movimiento con FC, FS#.Reset,
FS.Reboot

Comando de control de torque TC

Comandos de  seguimiento  del Comando de movimiento + Cnv_QueGet

transportador

Comandos de VRT VRT, VRT _CPMotion

Comandos de configuracion AIO_TrackingSet, Arm, ArmSet, Base, Calib, CalPls, ECP,
ECPSet, Hofs, Inertia, MCal, Power, TLSet, Tool, Weight
(Para AlO_TrackingSet, ArmSet, ECPSet y TLSet, se produce

un error cuando se cambia el nimero de uso).
Otros Brake, Here, Home, VVCal, WaitPos

Configuracion de ProportionalGain, IntegralGain y DifferentialGain

En ProportionalGain, cuanto mas alto sea el valor que defina, mas rapido hace el seguimiento el robot. Sin
embargo, si el valor definido es demasiado alto, el robot se movera muy rapidamente y puede ocasionar un error.
Se pueden omitir IntegralGain y DifferentialGain. Para aumentar la precision de la correccion, la configuracion
es obligatoria.
Si la configuracion no esté correcta, el robot puede moverse rapido o vibrar.
Para conocer detalles acerca de cada configuracion de ganancia, consulte el siguiente manual.

Manual del usuario de EPSON RC+: 19. Funcidn de seguimiento de distancia

B Si se define un valor demasiado alto para ProportionalGain, IntegralGain y
DifferentialGain, el robot puede moverse de manera no intencional.

Aumente los valores de cada parametro gradualmente. Cambiar el valor a uno
mayor de una vez es extremadamente peligroso y el robot se puede mover de
PRECAUCION| manera no intencional.

Si el robot se mueve de manera anormal, presione inmediatamente y mantenga
presionado el pulsador de emergencia.

Consulte también
AIO_TrackingSet, AIO_TrackingEnd, Funcién AlO_TrackingOn
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Ejemplo de instrucciéon AIO_TrackingStart
A continuacidn, se indica un programa de ejemplo que mueve el robot con la funcidn de seguimiento de distancia.
(P1: punto de inicio, P2: punto de relevo, P3: punto final)

j Tenga en cuenta que la operacion puede no ser correcta 0 que el movimiento

PRECAUCION

B | os parametros establecidos en el ejemplo son valores de referencia.

puede ser vibratorio dependiendo de los parametros definidos y algunas
condiciones de operacion.

Si el robot se mueve de manera anormal, presione inmediatamente y mantenga
presionado el pulsador de emergencia.

Function Main

Fend

64

Motor On

Power High

SpeedS 30

AccelS 300,300

Go P1 * Mover a P1: punto de inicio

AlQO_TrackingSet 1,1,0,-5,5,0,2  * Definir la funcién de seguimiento de distancia

AlQO_TrackingStart 1,1,0,0 * Iniciar la funcion de seguimiento de distancia

Move P2 * Mover a P2 mediante la ejecucién de la funcién de
seguimiento de distancia

Move P3 * Mover a P3 mediante la ejecucién de la funcioén de
seguimiento de distancia

Al10_TrackingEnd * Finalizar la funcion de seguimiento de distancia

Motor OffF
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AlO TrackingEnd

Finaliza la funcion de seguimiento de distancia.

Sintaxis
AIO_TrackingEnd

Descripcion

Finaliza la funcién de seguimiento de distancia iniciada por AIO_TrackingStart.

Consulte también

AIO_TrackingSet, AIO_TrackingStart, Funcion AIO_TrackingOn

Ejemplo de instrucciéon AIO_TrackingEnd

A continuacién, se indica un programa de ejemplo que mueve el robot con la funcién de seguimiento de distancia.

(P1: punto de inicio, P2: punto de relevo, P3: punto final)

presionado el pulsador de emergencia.

B | 0s parametros establecidos en el ejemplo son valores de referencia.

Tenga en cuenta que la operacién puede no ser correcta o que el movimiento
A puede ser vibratorio dependiendo de los parametros definidos y algunas
3 condiciones de operacion.
PRECAUCION

Si el robot se mueve de manera anormal, presione inmediatamente y mantenga

Function Main
Integer ChNo
Motor On
Power High
SpeedS 30
AccelS 300,300
ChNo=1

Go P1

AlO_TrackingSet ChNo,10,0,-3,3,0,2
AlO_TrackingStart ChNo,1,0,0

Move P2

Move P3

Al10_TrackingEnd
distancia
Motor OFF

Fend

* Mover a P1: punto de inicio
* Definir la funcion de seguimiento de distancia
“ Iniciar la funcién de seguimiento de distancia

Mover a P2 mediante la ejecucién de la
funcion de seguimiento de distancia
Mover a P3 mediante la ejecucidn de la
funcién de seguimiento de distancia
Finalizar la funcién de seguimiento de
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AlO TrackingOnFunction

Arroja si el robot especificado esta ejecutando o no la funcion de seguimiento de distancia.

Sintaxis
AIO_TrackingOn(robotNumber)

Pardmetros
robotNumber  Expresion entera que representa el nimero del robot que desea adquirir.

Valores devueltos
True (-1) cuando se ejecuta la funcion de seguimiento de distancia, False(0) cuando se detiene.

Consulte también
AIO_TrackingSet, AIO_TrackingStart, AIO_TrackingEnd

Ejemplo de funcién AIO_TrackingOn
Function Main
Integer i
i = AIO_TrackingOn(1)
print i
Fend

Ejemplo en la ventana Command

>print A10_TrackingOn(l1)
0]
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Funcion Align

Arroja los datos de punto convertidos para alinearse con la orientacion del robot (U, V, W) en el punto
especificado en el sistema de coordenadas de la herramienta con el eje mas cercano o especificado del
sistema de coordenadas local.

Sintaxis
(1) Align (Point[, localNumber[, axisNumber] ])

Pardmetros
Point Los datos de punto.
localNumber El nimero del sistema de coordenadas local al que se hard referencia para la
alineacion de la orientacion.
Si se omite, se usa el sistema de coordenadas base.
axisNumber Especifica el nimero del eje para alinear la orientacion del robot. Si se omite, la
orientacion del robot se alineara con el eje con las coordenadas mas cercanas.
Constante Valor
COORD_X_PLUS 1: Eje +X
COORD_Y_PLUS 2: Eje +Y
COORD_Z _PLUS 3: Eje +Z
COORD_X_MINUS  4: Eje -X
COORD_Y_MINUS 5: Eje-Y
COORD_Z_MINUS 6: Eje-Z
Descripcion

Cuando opere el robot de 6 ejes (incluida la serie N), es posible que sea necesario alinear la orientacién del
robot con un eje del sistema de coordenadas local sin cambiar la posicion del sistema de coordenadas de
herramienta (origen) definido con los datos de punto.

La funcién Align convierte los datos de orientacion (U, V, W) de los datos de punto especificados y se alinea
con el eje mas cercano o especificado del sistema de coordenadas local especificado.

Para los robots, excepto los robots de 6 ejes (incluida la serie N), arroja un punto especificado.

Consulte también
Funcién AlignECP, Funcién LIM

Ejemplo de funcién Align

Move Align(PO) ROT

P1 = Align(PO, 1)
Move P1 ROT

P2 = Align(PO, 1, 3)
Move P2 ROT
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Funcion AlignECP

Arroja los datos de punto convertidos para alinearse con la orientacion del robot (U, V, W) en el punto
especificado en el sistema de coordenadas de herramienta con el eje méas cercano del sistema de
coordenadas ECP.

Sintaxis
(1) AlignECP (Point, ECPNumber)

Parametros
Point Los datos de punto.
ECPNumber El nimero del sistema de coordenadas ECP que sera una referencia para la alineacion
de la orientacidn.
Descripcion

Cuando opere el robot de 6 ejes (incluida la serie N), es posible que sea necesario alinear la orientacion del
robot con un eje del sistema de coordenadas local sin cambiar la posicién del sistema de coordenadas de
herramienta (origen) definido con los datos de punto.

La funcién AlignECP convierte los datos de orientacion (U, V, W) de los datos de punto especificados y se
alinea con el eje mas cercano del sistema de coordenadas local especificado.

Para los robots, excepto los robots de 6 ejes (incluida la serie N), arroja un punto especificado.

Consulte también
Funcién Align, Funcion LIM

Ejemplo de funcién AlighECP

Move AlignECP(PO) ROT

P1 = AlignECP(PO, 1)
Move P1 ROT
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Operador And

Operador que se usa para realizar una funcion And Idgica o bitwise de 2 expresiones.

Sintaxis
result = exprl And expr2

Parametros
exprl, expr2 Para lafuncion logica And, cualquier expresion valida que arroja un resultado booleano. Para
la funcion bitwise And, una expresion entera.

result Para la funcidn légica And, el resultado es un valor booleano. Para la funcion bitwise And,
el resultado es un valor entero.

Descripcion
Se usa una funcidn légica And para combinar los resultados de 2 0 méas expresiones en 1 resultado booleano
Unico. La siguiente tabla indica las posibles combinaciones.

exprl expr2 Resultado
Verdadero Verdadero Verdadero
Verdadero Falso Falso

Falso Verdadero Falso

Falso Falso Falso

Una funcién bitwise And realiza una comparacion bitwise de bits posicionados de forma idéntica en dos
expresiones numéricas y define el bit correspondiente en result segin la siguiente tabla:

Sielbitenexprles | Yelhbitenexpr2es | Elresultado es:
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

Consulte también
LShift, Mask, Not, Or, RShift, Xor

Ejemplo del operador And

Function LogicalAnd(x As Integer, y As Integer)

IT x =1 And y = 2 Then
Print "The values are correct”
EndIf
Fend

Function BitWiseAnd()

If (Stat(0) And &HB800000) = &HB00000 Then
Print "The enable switch is open™
Endlf
Fend

>print 15 and 7
7
>
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Instruccion AOpen

Abre un archivo en el modo de anexar.

Sintaxis
AOpen fileName As #fileNumber

Cl.ose #fileNumber

Pardmetros
fileName Expresidn de cadena que especifica una ruta y nombre de archivo validos. Si se
especifica solo un nombre de archivo, el archivo debe estar en la carpeta actual.
Consulte ChDisk para conocer detalles.
fileNumber Expresidn entera que representa valores desde 30 a 63.
Descripcion

Abre el archivo especificado y lo identifica segtin el nimero de archivo especificado. Esta instruccion se
usa para agregar datos al archivo especificado. Si no se encuentra el archivo especificado, crea un nuevo
archivo.

El fileNumber especificado identifica el archivo mientras esta abierto y no se puede usar para referirse a un
archivo diferente hasta que el archivo actual esté cerrado. fileNumber es utilizado por otras operaciones
como Print#, Write, Flush y Close.

Use la instruccion Close para cerrar el archivo y liberar el nimero de archivo.

Recomendamos que use la funcion FreeFile para obtener el nimero de archivo para que el mismo nimero
no sea utilizado por mas de una tarea.

Notas

Hay una ruta de red disponible.

Bufer de escritura en archivo
La escritura en archivo se almacena en el bafer. Los datos almacenados en el blfer se pueden escribir con la
instruccién Flush. También, al cerrar un archivo con la instruccion Close, los datos almacenados en el bufer
se pueden escribir.

Consulte también
Close, Print #, BOpen, ROpen, UOpen, WOpen, FreeFile, Flush

Ejemplo de instruccion AOpen
Integer TileNum, i

FileNum = FreeFile
WOpen "TEST.TXT" As #FileNum
For i = 0 To 100
Print #FfileNum, 1
Next 1
Close #fileNum

FileNum = FreeFile
AOpen "TEST.TXT" As #FileNum
For i = 101 to 200
Print #FileNum, 1
Next i
Close #FileNum
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Instrucciones Arc vy Arc3

Arc mueve el brazo al punto especificado mediante la interpolacion circular en el plano XY.

Arc3 mueve el brazo hasta el punto especificado mediante una interpolacion circular en tres dimensiones.
Estos dos comandos estan disponibles para robots SCARA (incluida la serie RS) y de 6 ejes (incluida la serie
N).

Sintaxis
(1) Arc midPoint, endPoint [ROT] [CP] [ searchExpr ] [!...!]] [SYNC]
(2) Arc3 midPoint, endPoint [ROT] [ECP] [CP] [ searchExpr ] [...]] [SYNC]

Parametros

midPoint  Expresion de punto. El punto medio (que el usuario ensefio anteriormente) por el cual de
desplaza el brazo de camino al endPoint desde el punto actual.

endPoint  Expresion de punto. El punto final (que el usuario ensefid anteriormente) hasta el cual se
desplaza el brazo durante el movimiento de tipo arco. Esta es la posicién final al terminar el
movimiento circular.

ROT Opcional. Decide la velocidad/aceleracién/desaceleracion en favor de la rotacion de la
herramienta.

ECP Opcional. Movimiento de punto de control externo. Este parametro es valido cuando se activa
la opcion ECP.
CP Opcional. Especifica un movimiento de ruta continua.

searchExpr Opcional. Una expresion Till o Find.
Till | Find
Till Sw(expr) ={On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}

1.1 Puede que se usen instrucciones de procesamiento paralelo con la instruccion Arc. Estas son
opcionales. (Consulte la descripcion del procesamiento paralelo para conocer méas detalles).

SYNC Reserva un comando de movimiento. El robot no se movera hasta que se ejecute SyncRobots.

Descripcion
Arc y Arc3 se usan para mover el brazo en un movimiento de tipo circular desde la posicion actual hasta
endPoint mediante midPoint. El sistema calcula automaticamente una curva basado en los tres puntos
(posicidn actual, endPoint y midPoint) y luego se mueve a lo largo de esa curva hasta llegar al punto que
define endPoint. Las coordenadas de midPoint y endPoint se deben ensefiar previamente antes de ejecutar la
instruccidn. Las coordenadas no se pueden especificar en la instruccién en si.

Arcy Arc3 usan el valor de velocidad SpeedS y los valores de aceleracion y desaceleracion AccelS. Consulte
Uso de Arc3 con CP a continuacion para conocer la relacion entre la velocidad/aceleracion y la
aceleracién/desaceleracion. No obstante, si se usa el parametro modificador ROT, Arc y Arc3 usan el valor
de velocidad SpeedR y los valores de aceleracion y desaceleracidon AccelR. En este caso, el valor de velocidad
SpeedS vy el valor de aceleracion y desaceleracion AccelS no tienen efecto.

Normalmente, cuando la distancia de movimiento es 0 y solo cambia la orientacion de la herramienta, ocurrira
un error. Sin embargo, mediante el uso del pardmetro ROT y la priorizacién de la aceleracion y la
desaceleracion del giro de la herramienta, es posible realizar el movimiento sin un error. Cuando no hay un
cambio de orientacién con el parametro modificador ROT vy la distancia de movimiento no es "0", ocurrird
un error.

También, cuando el giro de la herramienta es grande en comparacion con la distancia de movimiento, y
cuando la velocidad de giro supera la velocidad especificada del manipulador, ocurrird un error. En este caso,
reduzca la velocidad o agregue el parametro modificador ROT para dar prioridad a la velocidad
rotacional/aceleracion/desaceleracion.
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Cuando se usa ECP (solo Arc3), la trayectoria del punto de control externo que corresponde al nimero ECP
especificado con la instruccién ECP se mueve en forma circular respecto del sistema de coordenadas de la
herramienta. En este caso, la trayectoria del punto central de la herramienta no sigue una linea circular.

Configuracién de velocidad y aceleracién para el movimiento de arco

SpeedS y AccelS se usan para configurar la velocidad y aceleracién de las instrucciones Arc y Arc3. SpeedS
y AccelS le permiten al usuario especificar una velocidad en mm/s y la aceleracion en mm/s2.

Notas

Lainstruccién Arc funciona solo en el plano horizontal
El recorrido del arco es un arco verdadero en el plano horizontal. El recorrido se interpola mediante los
valores de endPoint como su base para Z y U. Use Arc3 para los arcos tridimensionales.

Verificacion de rango para la instrucciéon Arc
Las instrucciones Arc y Arc3 no pueden calcular una verificacién de rango de la trayectoria antes del
movimiento de arco. Por lo tanto, incluso para las posiciones objetivo que estan dentro del rango permitido,
mientras esta desplazandose, el robot podria atravesar un recorrido que no tiene un rango valido y se detendria
con un impacto grave que podria dafiar el brazo. Para evitar que esto suceda, aseglrese de realizar
verificaciones de rango mediante la ejecucién del programa a baja velocidad antes de ejecutarlo a mayor
velocidad.

Configuracién de movimiento sugerido para el movimiento de arco
Dado que el movimiento de arco comienza desde la posicidn actual, puede que sea necesario usar Go, Jump
u otro comando de movimiento relacionado para llevar el robot hasta la posicion deseada antes de ejecutar
Arc o Arc3.

Uso de Arc, Arc3 con CP

El parametro CP provoca que el brazo se mueva hasta el punto final sin desacelerar ni detenerse en el punto
que se define con endPoint. Esto se hace para permitir al usuario enlazar una serie de instrucciones de
movimiento que causan que el brazo se mueva a lo largo de una ruta continua mientras mantiene una
velocidad especificada durante todo el movimiento. Las instrucciones Arc y Arc3 sin CP siempre provocan
que el brazo desacelere hasta detenerse antes de llegar al punto final.

Posibles errores

Cambio de los atributos Hand
Preste mucha atencion a los atributos HAND (Mano) de los puntos usados con la instruccién Arc. Si la
orientacion de la mano cambia (de derecha a izquierda, o viceversa) durante el movimiento de interpolacion
circular, se genera un error. Esto significa que los valores del atributo de brazo (/L Lefty [a la izquierda] o
/R Righty [a la derecha]) deben ser iguales para la posicién actual y los puntos midPoint y endPoint.

Intento de mover el brazo fuera del envolvente de trabajo
Si el movimiento circular especificado intenta mover el brazo fuera del envolvente de trabajo del brazo, se
genera un error.
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Consulte también
IParallel Processing!, AccelS, Move, SpeedS

Ejemplo de instrucciones Arc, Arc3

El siguiente diagrama muestra el movimiento de arco que se originé en el punto P100 y luego se movio por
P101 hasta llegar a P102. La siguiente funcion podria generar este tipo de arco:

Function ArcTest

Go P100
Arc P101, P102
Fend
>@P102
P101
P100

Consejo

Cuando trata de usar la instruccion Arc por primera vez, se sugiere que pruebe un arco simple que apunte
directamente a la parte delantera del robot, casi al medio del envolvente de trabajo. Trate de visualizar el arco
que se puede generar y asegurese de que no esta ensefiando puntos de una manera que el brazo del robot trate
de moverse fuera del envolvente de trabajo normal.
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Instruccidén Arch

Define o muestra los parametros Arch (Arco) para usarlos con las instrucciones Jump, Jump3, Jump3CP.

Sintaxis
(1) Arch archNumber, departDist, approDist
(2) Arch archNumber
(3) Arch

Pardmetros
archNumber Expresion entera que representa el nimero de arco que debe definir. Los nimeros de arco
validos son de 0 a 6, lo que crea un total de 7 entradas en la tabla Arch. (consulte la siguiente
tabla Arch predeterminada)

departDist La distancia vertical que se movié (Z) al inicio del movimiento Jump antes de comenzar el
movimiento horizontal. (especificada en milimetros)
Para Jump3 y Jump3CP, especifica la distancia de alejamiento antes de un movimiento de
alcance. (especificado en milimetros)

approDist La distancia vertical necesaria (como se midi¢ desde la posicion Z del punto hacia donde se
mueve el brazo) para moverse completamente de forma vertical con todo el movimiento
horizontal completo. (especificado en milimetros)
Para Jump3 y Jump3CP, especifica la distancia de acercamiento antes de un movimiento de
alcance. (especificado en milimetros)

Valores devueltos

Muestra la tabla Arch (Arco) cuando se usa sin los parametros.
La tabla Arch del nimero de arco especificado aparecera solo cuando se especifique el nimero de arco.

Descripcion
El principal objetivo de la instruccion Arch es definir los valores de la tabla Arch que son necesarios para
usarse con la instruccion de movimiento Jump. EI movimiento Arch se realiza segln los pardmetros que
corresponden al nimero de arco seleccionado en el modificador Jump C. (Para entender completamente la
instruccién Arch, el usuario debe primero comprender la instruccion Jump).

Las definiciones de Arch le permiten al usuario "redondear las esquinas" en la direccién Z cuando usa la
instruccion Jump C. Mientras la instruccidon Jump especifica el punto hacia el cual se movera (incluida la
posicién final de la articulacion Z), las entradas de la tabla Arch especifican la distancia en que se movera
hacia arriba antes de que inicie el movimiento horizontal (riseDist) y la distancia ascendente desde la posicién
final de la articulacion Z para completar todo el movimiento horizontal (fallDist). (Consulte el siguiente
diagrama)

Distancia de
acercamiento
Distancia de
alejamiento
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Existe un total de 8 entradas en la tabla Arch Definition con (Definicion de arco) y el usuario puede definir
7 de ellas (0-6). La octava entrada (Arch 7) es el arco predeterminado que no especifica realmente ningln
arco en absoluto y se conoce como "movimiento de compuerta”. (Consulte el siguiente diagrama de
Movimiento de compuerta). La instrucciéon Jump usada con la entrada de arco predeterminada (entrada 8)
genera que el brazo haga lo siguiente:
1) Comienza a moverse solo con el movimiento de la articulacion Z hasta que alcanza el valor de
coordenadas Z especificado con el comando LimZ. (El valor Z superior)
2) Después, se mueve de manera horizontal hasta la posicién del punto objetivo hasta alcanzar las
posiciones finales X, Y y U.
3) Para completar la instruccion Jump mueva el brazo hacia abajo solo con el movimiento de la
articulacion Z hasta alcanzar la posicién objetivo de la articulacion Z.

Movimiento de compuerta
(Jump con Arch 7)

PO P1

Valores predeterminados de la tabla Arch

NUmero | Distancia de | Distancia de
de arco alejamiento | acercamiento

0 30 30

1 40 40

2 50 50

3 60 60

4 70 70

5 80 80

6 90 90

Notas

Otra causa para el movimiento de compuerta
Cuando el valor especificado de la distancia de elevacion o de la distancia de caida es mayor que la distancia
real de la articulacion Z, distancia que el robot debe recorrer para llegar a la posicion objetivo, se genera el
movimiento de compuerta (es decir, no ocurre ningin movimiento de tipo arco).

Los valores Arch se mantienen
Los valores de la tabla Arch se guardan permanentemente y no cambian hasta que el usuario los modifica.
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Precaucioén para el movimiento de arco

La trayectoria del movimiento Jump consiste en el movimiento vertical y el movimiento horizontal. No es
una trayectoria de ruta continua. La trayectoria real de Jump de movimiento de arco no se determina solo por
los parametros de Arch. También depende del movimiento y la velocidad.

En una trayectoria de Jump, la distancia de alejamiento aumenta y la distancia de acercamiento disminuye
cuando la velocidad de movimiento estd configurada a un valor alto. Cuando la distancia de caida de la
trayectoria es mas corta que la esperada, reduzca la velocidad o la desaceleracion, o aumente la distancia de
caida.

Siempre tenga cuidado al optimizar la trayectoria de Jump en sus aplicaciones. Ejecute Jump con el
movimiento y la velocidad deseados para verificar la trayectoria real.

Cuando la velocidad es menor, la trayectoria serd menor. Si se ejecuta Jump con una alta velocidad para
verificar una trayectoria de movimiento de arco, el efector final puede chocar con un objeto con menor
velocidad.

Incluso si se ejecutan los comandos Jump con la misma distancia y velocidad, la trayectoria se ve afectada
por el movimiento de los brazos del robot. Como ejemplo general, para el robot SCARA, la distancia vertical
ascendente aumenta y la distancia vertical descendente disminuye cuando el movimiento del primer brazo es
grande. Cuando la distancia de caida vertical disminuye y la trayectoria es menor que la esperada, reduzca la
velocidad o la desaceleracion, o cambie la distancia de caida para que sea mayor.

Consulte también

Jump, Jump3, JumpCP

Ejemplo de instruccién Arch

76

Los siguientes son ejemplos de la configuracién Arch hecha desde la ventana Command.

arch 0, 15, 15
arch 1, 25, 50

V V VYV
hl
c
E
©
T
=

cl

arch

archO = 15.000 15.000
archl = 25.000 50.000
arch2 = 50.000 50.000
arch3 = 60.000 60.000
arch4 = 70.000 70.000
archs = 80.000 80.000
arché = 90.000 90.000
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Arroja la configuracion de arcos.

Sintaxis
Arch(archNumber, paramNumber)

Parametros
archNumber Expresion entera que representa la configuracion del arco desde la cual se puede
recuperar el parametro (0 a 6).
paramNumber 1: distancia de alejamiento

2: distancia de acercamiento

Valores devueltos
Numero real que incluye la distancia.

Consulte también
Instruccién Arch

Ejemplo de funcién Arch

Real archvValues(6, 1)
Integer i

" Guarda los valores del arco actual
For 1 = 0 to 6
archvalues(i, 0)
archvalues(i, 1)
Next i

Arch(i, 1)
Arch(i, 2)
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Instruccion Arm

Selecciona 0 muestra el nimero de brazo que se usara.

Sintaxis

(1) Arm armNumber
(2) Arm

Parametros

armNumber Expresion entera opcional. El rango valido es de 0 a 15. El usuario puede seleccionar
hasta 16 brazos diferentes. El brazo 0 es el brazo de robot estdndar (predeterminado).
Los brazos 1 a 15 son auxiliares y se definen con la instruccion ArmSet. Cuando se
omiten, se muestra el nimero de brazo actual.

Valores devueltos
Cuando se ejecuta una instruccion Arm sin parametros, el sistema muestra el nimero de brazo actual.

Descripcion
Le permite al usuario especificar qué brazo se debe usar para las instrucciones del robot. El brazo permite
que cada brazo auxiliar use los datos de posicion comunes. Si no hay ningun brazo auxiliar instalado, funciona
el brazo estandar (nimero de brazo 0). Ya que al momento de la entrega el nimero de brazo se especificd
como “0”, no es necesario usar la instruccion Arm para seleccionar un brazo. Sin embargo, si se usan brazos
auxiliares, primero se deben definir con la instruccion ArmSet.

La capacidad de configuracion del brazo auxiliar se ofrece para permitir a los usuarios configurar los
parametros correctos del robot cuando la configuracion del robot real es levemente diferente de la del robot
estandar. Por ejemplo, si el usuario mont6 una segunda articulacion de orientacion al segundo eslabon del
robot, es probable que el usuario desee definir los eslabones del robot adecuados para el nuevo brazo auxiliar
que se forma. Esto permite que el brazo auxiliar funcione correctamente bajo las siguientes condiciones:

- Especificar que 2 0 mas brazos se muevan a través de un punto de datos Unico.
- Usar Pallet.

- Usar el movimiento de ruta continua.

- Usar especificaciones de posicion relativa.

- Usar coordenadas locales.

Para los robots SCARA (incluida la serie RS) con articulaciones giratorias utilizados con un sistema de
coordenadas cartesianas, los calculos de angulo de articulacién se basan en los parametros definidos por el
parametro ArmsSet. Por lo tanto, este comando es esencial si se requiere una definicion de brazo o mano
auxiliar.

Los datos de los parametros del robot se almacenan en la memoria Compact Flash en el controlador. Por
tanto, la memoria flash de comandos se escribe cuando se ejecuta este comando. La escritura frecuente en
la memoria Compact Flash afecta su vida Gtil. Recomendamos que el uso de este comando sea minimo.

Notas

Arm O
El usuario no puede definir ni cambiar Arm 0 mediante la instruccion ArmSet. Se reserva ya que se usa para
definir la configuracion estandar del robot. Cuando el usuario configura el brazo en “0”, esto significa usar
los parametros estandar del brazo de robot.

NUmero de brazo no definido

Cuando se seleccionan los nimeros del brazo auxiliar sin que el comando ArmSet los defina, se genera un
error.
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Consulte también
ArmClr, ArmSet, ECPSet, TLSet

Ejemplo de instruccién Arm

Los siguientes ejemplos son definiciones de brazos auxiliares potenciales que usan las instrucciones ArmSet
y Arm. ArmSet define el brazo auxiliar y Arm define qué brazo usar como el brazo actual. (Arm 0 es el brazo
de robot predeterminado y no puede ser ajustado por el usuario).

Desde la ventana Command:

> ArmSet 1, 300, -12, -30, 300, O
> ArmSet

arm0 250 0 0 300 O

arml 300 -12 -30 300 O

> Arm O

> Jump P1 'Salta a P1 con la configuracion de brazo estandar
> Arm 1

> Jump P1 'Salta a P1 con el brazo auxiliar 1
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Funcion Arm

Arroja el nimero de brazo actual del robot actual.

Sintaxis
Arm

Valores devueltos
NUmero entero que incluye el nimero de brazo actual.

Consulte también
Instruccién Arm

Ejemplo de funcién Arm

Print "The current arm number is: ", Arm
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Instruccion ArmCilr

Borra (anula) una definicion de brazo.

Sintaxis
ArmClr armNumber

Parametros
armNumber Expresion entera que representa cual de los 15 brazos se debe borrar (anular definicion).
(Arm 0 es el brazo predeterminado y no se puede borrar).
Descripcion

Los datos de los parametros del robot se almacenan en la memoria Compact Flash en el controlador. Por
tanto, la memoria flash de comandos se escribe cuando se ejecuta este comando. La escritura frecuente en
la memoria Compact Flash afecta su vida Util. Recomendamos que el uso de este comando sea minimo.

Consulte también
Arm, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLSet

Ejemplo de instruccién ArmClr

ArmClr 1
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Funcion ArmDef

Arroja el estado de definicion del brazo.

Sintaxis
ArmDef (armNumber)

Parametros
armNumber Expresion entera que representa el brazo para el cual se arroja el estado.

Valores devueltos
Es True si se defini6 el brazo especificado, de lo contrario es False.

Consulte también
Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLCIr, TLSet

Ejemplo de funcién ArmDef

Function DisplayArmDef(armNum As Integer)
Integer i

IT ArmDef(armNum) = False Then
Print "Arm ", ArmNum, "is not defined"
Else
Print "Arm ', armNum, ' Definition:"
For 1 =1 to 5
Print ArmSet(armNum, 1)
Next i
EndIf
Fend
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Instruccion ArmSet

Especifica y arroja los brazos auxiliares.

Sintaxis
(1) ArmSet armNumber, link2Dist, joint20ffset, zOffset [, link1Dist] [, orientAngOffset]
(2) ArmSet armNumber

(3) ArmSet
Pardmetros
armNumber Expresién entera: El rango valido es de 1 a 15. El usuario puede definir hasta 15 brazos
auxiliares distintos.
paramNumber Robots SCARA (incluida la serie RS)
1 Distancia horizontal desde la articulacion n.° 2 hasta el centro

de orientacion (mm)

Compensacion de angulo de la articulacion n.° 2 (grados)

Distancia horizontal desde la articulaciéon n.° 1 hasta la

2

3 Compensacion de altura (mm)
4 X -

articulacion n.° 2 (mm)

Compensacion de angulo de la articulacion de orientacién en

5 grados.

Valores devueltos

Cuando se inicia la instruccion ArmsSet sin parametros, el sistema muestra todos los nimeros y parametros
del brazo auxiliar.
Se muestran los nimeros y pardmetros del brazo especificado solo cuando se especifica el nimero de brazo.

Descripcion
Permite al usuario especificar los pardmetros del brazo auxiliar que se usaran ademas de la configuracion del
brazo estandar. Esto no resulta Util cuando esta instalado en el robot un brazo o mano auxiliar. Cuando usa
un brazo auxiliar, la instruccion Arm se encarga de seleccionar el brazo.

Los parametros link1Dist y orientAngOffset son opcionales. Si se omiten, los valores predeterminados son
los valores del brazo estandar.

La capacidad de configuracion del brazo auxiliar se ofrece para permitir a los usuarios configurar los
pardmetros correctos del robot cuando la configuracion del robot real es levemente diferente de la del robot
estandar. Por ejemplo, si el usuario mont6 una segunda articulacion de orientacidn al segundo eslabon del
robot, es probable que el usuario desee definir los eslabones del robot adecuados para el nuevo brazo auxiliar
que se forma. Esto permite que el brazo auxiliar funcione correctamente bajo las siguientes condiciones:

- Especificar que 2 0 mas brazos se muevan a través de un punto de datos dnico.
- Usar Pallet.

- Usar el movimiento de ruta continua.

- Usar especificaciones de posicion relativa.

- Usar coordenadas locales.

Para los robots SCARA (incluida la serie RS) con articulaciones giratorias utilizados con un sistema de
coordenadas cartesianas, los calculos de angulo de articulacidn se basan en los parametros definidos por el
parametro ArmSet. Por lo tanto, este comando es esencial si se requiere una definiciéon de brazo o mano
auxiliar.

Los datos de los pardmetros del robot se almacenan en la memoria Compact Flash en el controlador. Por

tanto, la memoria flash de comandos se escribe cuando se ejecuta este comando. La escritura frecuente en
la memoria Compact Flash afecta su vida Gtil. Recomendamos que el uso de este comando sea minimo.
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Nota

Arm O

El usuario no puede definir ni cambiar Arm 0. Se reserva ya que se usa para definir la configuracion estandar
del robot. Cuando el usuario configura el brazo en 0, significa que utiliza los parametros estandar del brazo
de robot.

@ d; Y Serie RS:
N N Vista desde
Brazo auxiliar At b - esta direccion
2. Brazo #—1 ﬂ
1 auxiliar Ll

B i H) IRy

NI |

Brazo auxiliar Articulacion ”01,+ /" \
> X R Articulacion n.° 2
Eje X
Robot SCARA Robot cartesiano Robots SCARA (serie RS)

Consulte también
Arm, ArmClr

Ejemplo de instruccion ArmSet
Los siguientes ejemplos son definiciones de brazos auxiliares potenciales que usan las instrucciones ArmSet
y Arm. ArmSet define el brazo auxiliar y Arm define qué brazo usar como el brazo actual. (Arm 0 es el brazo
de robot predeterminado y no puede ser ajustado por el usuario).

Desde la ventana Command:

> ArmSet 1, 300, -12, -30, 300, O
> ArmSet
Arm 0: 125.000, 0.000, 0.000, 225.000, 0.000
Arm 1: 300.000, -12.000, -30.000, 300.000, 0.000

> Arm O

> Jump P1 " Salta a P1 con la configuracién de brazo estandar
> Arm 1

> Jump P1 ‘Salta a P1 con el brazo auxiliar 1
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Funcion ArmSet

Arroja un pardmetro de ArmSet.

Sintaxis

ArmSet(armNumber, paramNumber)

Parametros
armNumber Expresion entera que representa el nimero de brazo para el cual se recuperan los

valores.

paramNumber Expresién entera que representa el parametro que se debe recuperar (0 a 5), como se

describe a continuacion.

Robots SCARA (incluida la serie RS)

paramNumber Valor devuelto
Distancia horizontal desde la articulacion n.° 2 hasta el centro de orientacién (mm)
2 Compensacion de angulo de la articulacion n.° 2 (grados)
3 Compensacion de altura (mm)
4 Distancia horizontal desde la articulacion n.° 1 hasta la articulacién n.° 2 (mm)
5

Compensacion de angulo de la articulacion de orientacién en grados.

Valores devueltos

Numero real que incluye el valor del parametro especificado, como se describid anteriormente.

+ 42 c{; Y Serie RS:
A Vista desde
Brazo auxiliar - . L
Wy Sl t b - esta direccién
| 5 _
B -* Brazo } ﬂ
i 1 . .
P || auxiliar |
i Eje Y + | -
‘1. ﬁ ) |
! *H- l_-lr-
Articulacién n.° 1 ) o o @ \ __\r - Er
- = - A
e Articulacién n.° 2 Brazo auxiliar Articulacion n.®1 L/J‘
2 > X I ":/ Articulacién n.° 2
Eje X 4

Robot SCARA

Consulte también

ArmClr, Instruccion ArmSet

Ejemplo de funciéon ArmSet

Real x

x = ArmSet(1, 1)

Robot cartesiano
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Funcion Asc

Arroja el codigo ASCII del primer caracter en una cadena de caracteres.
(Arroja el codigo de caracter en un nimero decimal).

Sintaxis
Asc(string)

Pardmetros
string Cualquier expresion de cadena valida de un caracter de largo como minimo.

Valores devueltos

Arroja un nimero entero que representa el cédigo ASCII del primer caracter en la cadena enviada a la funcion
Asc.

Descripcion
La funcion Asc se usa para convertir un caracter a su representacién numérica ASCII. La cadena de caracteres
enviada a la funcion ASC puede ser una constante o una variable.

Nota

Solamente se arroja el valor ASCII del primer caracter

Aunque la instruccion Asc permite cadenas de caracteres de mas de 1 caracter de largo, esta instruccion usa
solo el primer caracter en realidad. Asc solamente arroja el valor ASCII del primer caracter.

Consulte también
Chr$, InStr, Left$, Len, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val

Ejemplo de funcién Asc
En este ejemplo se utiliza la instruccion Asc en un programa y desde la ventana Command, de la siguiente
forma:

Function asctest
Integer a, b, c

a = Asc('a™)
b = Asc(b™)
c = Asc('c™)

Print "The ASCII value of a is
Print "The ASCII value of b is ", b
Print "The ASCII value of c is

Fend

Desde la ventana Command:

>print asc('a"™)
97
>print asc(''b")
98
>
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Funcidon Asin

Arroja el valor de arcoseno de una expresion numerica.
Sintaxis

Asin(number)

Parametros
number Expresion numérica que representa el seno de un angulo.
Valores devueltos

Valor real, en radianes, que representa el seno del arco del parametro number.
Descripcion

Asin arroja valor de arcoseno de la expresion numérica. El rango de valores es de -1 a 1. El valor que arroja
Asin varia de -PI / 2 a Pl / 2 radianes. Si number es < -1 0 > 1, ocurre un error.

Para convertir de radianes a grados, use la funcion RadToDeg.

Consulte también

Abs, Acos, Atan, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val
Ejemplo de funcién Asin

Function asintest
Double x

X = Sin(DegToRad(45))
Print "Asin of ", X,

is ', Asin(x)
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Funcion AtHome

Se arroja esta funcién si el robot actual se encuentra en su posicién de reposo o no.

Sintaxis
AtHome

Valores devueltos
Es True si el robot actual esta en su posicion de reposo, de lo contrario es False.

Descripcion

La funcién AtHome se arroja si el robot actual se encuentra en su posicion de reposo o no. Para registrar la

posicién de reposo, use el comando HomeSet o Robot Manager (Administrador de robot). Para mover la
posicién de reposo, use el comando Home.

Consulte también
Home, HomeClr, HomeDef, HomeSet, Hordr, MCalComplete
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Arroja el valor de la arcotangente de una expresion numérica.

Sintaxis
Atan(number)

Parametros
number Expresién numérica que representa la tangente de un valor angular.

Valores devueltos
Valor real, en radianes, que representa el valor de la arcotangente del parametro number.

Descripcion

Atan arroja el valor de la arcotangente de la expresion numérica. La expresion numérica (number) puede ser
cualquier valor numérico. El valor que arroja Atan varia de -PI a Pl radianes.

Para convertir de radianes a grados, use la funcién RadToDeg.

Consulte también
Abs, Acos, Asin, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val

Ejemplo de funcién Atan

Function atantest

Real x, y
x =0
y=1

Print "Atan of ", x, " is ', Atan(x)
Print "Atan of ", y, " is ", Atan(y)
Fend
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Funcion Atan2

Arroja el dngulo de los puntos de conexion de la linea imaginaria (0,0) y (X, Y) en radianes.

Sintaxis
Atan2(X,Y)

Pardmetros
X Expresidon numérica que representa la coordenada X.
Y Expresion numérica que representa la coordenada Y.

Valores devueltos
Valor numérico en radianes (-Pl a +PI).

Descripcion

Atan2(X, Y) arroja el angulo de la linea que conecta los puntos (0, 0) y (X, Y). Esta funcion trigonométrica
arroja un &ngulo de arcotangente en los cuatro cuadrantes.

Consulte también
Abs, Acos, Asin, Atan, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val

Ejemplo de funcién Atan2

Function at2test

Real x, y

Print "Please enter a number for the X Coordinate:"

Input X

Print "Please enter a number for the Y Coordinate:"

Input y

Print "Atan2 of ™, x, ", ", y, " is ", Atan2(X, y)
Fend
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Instruccion ATCLR

Borra e inicializa el torque promedio para una 0 mas articulaciones.

Sintaxis
ATCLRI[I1[j2[j3[j4[i5[i6 [ i7 [, i8 [, joNIINl

Parametros
ji1-j9 Expresion entera que representa el niamero de articulacion. Si no se suministra
ningun parametro, entonces se borran los valores del torque promedio de todas las
articulaciones.
El eje S adicional es 8 y el eje T es 9. Si se proporciona un nimero de articulacion
no existente, ocurre un error.
Descripcion

ATCLR borra los valores del torque promedio de todas las articulaciones especificadas.
Debe ejecutar ATCLR antes de ejecutar ATRQ.

Consulte también
ATRQ, PTRQ

Ejemplo de instruccién ATCLR

<Ejemplo 1>
El siguiente es un ejemplo que sirve para mostrar los valores de torque de las articulaciones especificadas
después de borrar los valores de torque reales de todas las articulaciones.

> atclr

> go pl

> atrq 1
0.028

> atrq
0.028 0.008
0.029 0.009

0.000 0.000
>

<Ejemplo 2>
El siguiente es un ejemplo que sirve para mostrar los valores de torque de las articulaciones especificadas
después de borrar los valores de torque reales de J1, J4 y J5 para los robots de varios ejes verticales.

\

atclr 4, 1, 5
go pl
ptrq 1

0.227
ptrq 4

0.083

vV Vv

\Y
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Instruccion ATRQ

Muestra el torque promedio de la articulacién especificada.

Sintaxis
ATRQ [jointNumber]

Parametros

jointNumber Opcional. Expresion entera que representa el nimero de articulacion.
El eje S adicional es 8 y el eje T es 9.

Valores devueltos
Muestra los valores de torque promedio de todas las articulaciones.

Descripcion
ATRQ muestra el torque promedio del RMS (valor cuadratico medio) de la articulacién especificada. Se

puede obtener el estado de carga del motor con esta instruccion. El resultado es un valor real desde 0 a 1,
donde 1 es el torque promedio maximo.

Debe ejecutar ATCLR antes de ejecutar este comando.

Esta instruccion tiene restriccion de tiempo. Debe ejecutar ATRQ dentro de 60 segundos después de ejecutar
ATCLR. Cuando se supera este tiempo, ocurre el error 4030.

Consulte también
ATCLR, Funcion ATRQ, PTRQ

Ejemplo de instruccién ATRQ

> atclr

> go pl

> atrq 1
0.028

> atrqg
0.028 0.008
0.029 0.009
0.000 0.000
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Funcion ATRQ

Arroja el torque promedio de la articulacion especificada.

Sintaxis
ATRQ (jointNumber)

Parametros
jointNumber Expresidn entera que representa el nimero de articulacion
El eje S adicional es 8 y el eje T es 9.

Valores devueltos
Valor real de 0 a 1.

Descripcion
La funcion ATRQ arroja el torque promedio del RMS (valor cuadratico medio) de la articulacién
especificada. Se puede obtener el estado de carga del motor con esta instruccion. El resultado es un valor real
desde 0 a 1, donde 1 es el torque promedio maximo.

Debe ejecutar ATCLR antes de ejecutar esta funcion.

Esta instruccion tiene restriccion de tiempo. Debe ejecutar ATRQ dentro de 60 segundos después de ejecutar
ATCLR. Cuando se supera este tiempo, ocurre el error 4030.

Consulte también
Instruccion ATRQ, PTCLR, PTRQ

Ejemplo de funcién ATRQ
Este ejemplo usa la funcion ATRQ en un programa:

Function CheckAvgTorque
Integer i

Go P1

ATCLR

Go P2

Print "Average torques:"

For i =1 To 4

Print "Joint ", i, " =", ATRQ(i)
Next i
Fend
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Instruccion AutoLJM

Configura la funcién LIM automatica.

Sintaxis
AutoLIM { On | Off }

Parametros

On | Off On: Activa la funcion LIM automética.
Off: Desactiva la funcién LIM automatica.

Descripcion
AutoLJM esta disponible para los siguientes comandos:
Arc, Arc3, Go, Jump3, Jump3CP, Move

Cuando AutoLJM esta activado (On), el manipulador funciona con el movimiento minimo de la articulacion,
al igual que la funcion LIM, ya sea que se haya aplicado o no la funcién LIJM a los datos de posicion para
gue se transfieran a cada comando. Por ejemplo, para obtener el mismo efecto que Go LIM(P1), puede
escribir un programa de la siguiente manera:

AutoLJM On

Go P1

AutoLIM Off
Dado que AutoLJM puede activar LIM dentro de una seccién en particular de un programa, no es necesario
editar cada comando de movimiento.

Cuando AutoLJM esta desactivado (Off), la funcion LIM solo se activa cuando se aplica a los datos de
posicion para que se transfieran a cada comando de movimiento.

En cualquiera de los siguientes casos, AutoLJM tiene la configuracion especificada en la configuracién del
controlador (valor predeterminado de fbrica: Off).
Inicio del controlador

Reset

Todas las tareas se detienen.
Motor On

Cambio del modo de operacion
automatico/programacion

Notas

Doble aplicacion de AutoLJM y funcién LIM

Si se aplica la funcion LIM a los datos de puntos para que se transfieran al comando de movimiento
mientras AutoLJM esta activado, LIM se aplicara dos veces cuando se ejecute el comando.

Para Move LIM(P1, Here) y Move LIM(P1), activar AutoLJM no tendra un efecto en el movimiento. No
obstante, si AutoLJM esta activado para Move LIM(P1, P0), puede existir una diferencia en las posiciones
de finalizacién del movimiento de Move LIM(LIM(P1, P0), Here), que activaron AutoLJM, y las
posiciones de Move LIM(P1, PQ), que no activaron AutoLJM.

Se recomienda escribir un programa para no duplicar las funciones AutoLJM y LIM.

Precaucién de uso de AutoLJM

Puede configurar la funcion AutoLJM para que esté activada al inicio del controlador gracias a la
configuracion de las preferencias del controlador. Sin embargo, si Auto LIM esta activado en todo
momento gracias a las preferencias o comandos del controlador, esta funcidn ajusta automéaticamente la
postura del manipulador para reducir la distancia de movimiento, incluso cuando trata de mover la
articulacion ampliamente. Por lo tanto, se recomienda crear un programa para aplicar la funcién LIM solo
cuando sea necesario, mediante la funcién LIM o el comando AutoLJM.
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Consulte también
Funcion AutoLJM, Funcion LIM

Ejemplo de instruccion AutoLJM

AutoLJM On
Go P1

Go P2
AutoLJM OffF
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Funcion AutoLJM

Arroja el estado de AutoLJM.

Sintaxis
AutoLIM

Valores devueltos

0 = LJM automatico desactivado
1 =LJM automatico activado

Consulte también
AutoLIM

Ejemplo de funcién AutoLJM

If AutoLIJM = OFFf Then

Print "AutoLJIM is off"
EndIf
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AutoOrientationFlag

Cambia el indicador de orientacion de N6-A1000**,

Sintaxis
AutoOrientationFlag { On | Off }

Parametros
On | Off On: Activa AutoOrientationFlag.
Off: Desactiva AutoOrientationFlag. (Predeterminado)
Descripcion
AutoOrientationFlag esta disponible para los siguientes comandos:
Go, BGo, TGo, Jump3, JumpTLZ

Cambia el siguiente indicador de orientacion:

Modelo Parametro| Indicador de orientacion Observacion
OFF/ON Hand | Elbow Wrist

Se mueve con el indicador de orientacion

OFF - - - . . .
que selecciona el usuario. (Predeterminado)

N6-A1000** — -
Definir “ON” cuando no pueda seleccionar

ON - v v *1 L . .,
el indicador de orientacion.

v": Cuando define AutoOrientationFlag en “ON”, cambia el indicador de orientacién.

*1: El indicador de orientacion Wrist (mufieca) cambia solo cuando cambia el indicador de orientacion
Elbow (codo). Cuando cambia el indicador de orientacion Wrist, sera el indicador de orientacion el
gue minimizara el movimiento de la articulacién n.° 4

Use AutoOrientationFlag con la Funcién LIM.

Cuando usa el comando con la Funcion LIM, Wrist Flag, J4Flag y J6Flag seran la orientacion seleccionada
por la Funcién LIM.

Por ejemplo, cuando define el indicador de orientacion de la Funcion LIM en “3”, se seleccionan “Wrist
Flag”, “J4Flag” y “J6Flag” de modo que la articulacion n.° 5 tenga el movimiento mas corto. Cuando no
usa la Funcién LIM, se seleccionan “Wrist Flag”, “J4Flag” y “J6Flag” de modo que la articulacion n.’ 4

tenga el movimiento mas corto.

Ejemplo de AutoOrientationFlag

Motor On

Power High

AutoOrientationFlag On

Go P1

Go P2
NOTA  Cuando se define AutoOrientationFlag en “ON": 1‘ Above (Sobre) S
& cambia el indicador de la siguiente manera debido a la Below (Deb;jg)'w

posicién del punto Py la linea roja. ]

El punto P esta sobre la linea roja: Above (Arriba)
El punto P esta debajo de la linea roja: Below (Debajo)
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Funcion AutoOrientationFlao

Arroja el estado de AutoOrientationFlag

Sintaxis
AutoOrientationFlag

Valores devueltos

0 = AutoOrientationFlag OFF
1 = AutoOrientationFlag ON

Consulte también
AutoOrientationFlag

Ejemplo de funcién AutoOrientationFlag

IT AutoOrientationFlag = OFf Then

Print "AutoOrientationFlag is off"
EndIf
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Instruccion AvaSpeedClear

Borra e inicia el promedio de los valores de velocidad absolutos para una o mas articulaciones.

Sintaxis
AvgSpeedClear [[1 [j2 [, j3[j4[.j5[i6 [, i7 [, i8 [, jS1II

Parametros
ji1-j9 Expresion entera que representa el nimero de articulacion. Si no se suministra ningun
parametro, entonces se borran los valores promedio de todas las articulaciones.
El eje S adicional es 8 y el eje T es 9. Si se proporciona un nimero de articulacion no
existente, ocurre un error.
Descripcion

AvgSpeedClear borra el promedio de los valores de velocidad absolutos de las articulaciones especificadas.
Debe ejecutar AvgSpeedClear antes de ejecutar AvgSpeed.
Este comando no admite los ejes adicionales PG.

Consulte también
AvgSpeed, PeakSpeed

Ejemplo de instruccion AvgSpeedClear

<Ejemplo 1>
El siguiente es un ejemplo que sirve para mostrar los valores de velocidad promedio de las articulaciones
especificadas después de borrar los valores de velocidad promedio de todas las articulaciones.

> AvgSpeedClear

> Go P1

> AvgSpeed 1
0.073

> AvgSpeed
0.073 0.044
0.021 0.069
0.001 0.108
0.000 0.000
0.000

>

<Ejemplo 2>

El siguiente es un ejemplo que sirve para mostrar los valores de velocidad promedio de las articulaciones
especificadas después de borrar los valores de velocidad promedio de J1, J4 y J5 para los robots de varios
ejes verticales.

\%

AvgSpeedClear 4, 1, 5
Go P1
AvgSpeed 1
0.226
AvgSpeed 4
0.207

vV Vv

\%
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Instruccion AvgSpeed

Muestra el promedio de los valores de velocidad absolutos de las articulaciones especificadas.

Sintaxis
AvgSpeed [jointNumber]

Parametros

jointNumber Opcional. Expresion entera que representa el nimero de articulacion.
El eje S adicional es 8 y el eje T es 9.

Valores devueltos

Muestra el promedio de los valores absolutos de la velocidad actual para las articulaciones especificadas. Si
no se especifica ninguna articulacion, aparece el promedio de los valores de velocidad absolutos de todas las
articulaciones.

Descripcion
AvgSpeed muestra el valor promedio de los valores de velocidad absolutos de las articulaciones
especificadas. Se puede obtener el estado de carga del motor con esta instruccion. El resultado es un valor
real desde 0 a 1, donde 1 es el valor de velocidad promedio maximo.
Si el valor promedio es inferior a 0,001, el resultado aparecerd como 0.

Debe ejecutar AvgSpeedClear antes de la ejecucion de este comando.

Esta instruccion tiene restriccion de tiempo. Debe ejecutar AvgSpeed dentro de 60 segundos después de haber
ejecutado AvgSpeedClear. Cuando se supera este tiempo, ocurre el error 4088.

Cuando use este controlador virtual o realice un simulacro, el promedio de los valores de velocidad absoluta

se calcula a partir de la velocidad ordenada en lugar de la velocidad real.
Este comando no admite los ejes adicionales PG.

Consulte también
AvgSpeedClear, Funcién AvgSpeed, PeakSpeed

Ejemplo de instrucciéon AvgSpeed

> AvgSpeedClear

> Go P1

> AvgSpeed 1
0.226

> AvgSpeed
0.226 0.133
0.064 0.207
0.003 0.314
0.000 0.000
0.000

>
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Funcion AvgSpeed

Arroja el valor promedio de los valores de velocidad absolutos de las articulaciones especificadas.

Sintaxis
AvgSpeed (jointNumber)

Parametros

jointNumber Expresion entera que representa el nimero de articulacion.
El eje S adicional es 8 y el eje T es 9.

Valores devueltos
Valor real de 0 a 1.

Descripcion
La funcion AvgSpeed arroja el valor promedio de los valores de velocidad absolutos de las articulaciones
especificadas. Con esta funcién se puede obtener el estado de carga del motor. El resultado es un valor real
desde O a 1, donde 1 es el valor de velocidad promedio maximo.

Debe ejecutar AvgSpeedClear antes de la ejecucion de este comando.

Esta instruccion tiene restriccion de tiempo. Debe ejecutar la funcion AvgSpeed dentro de 60 segundos
después de ejecutar la instruccion AvgSpeed. Cuando se supera este tiempo, ocurre el error 4088.

Cuando use este controlador virtual o realice un simulacro, el promedio de los valores de velocidad absoluta
se calcula a partir de la velocidad ordenada en lugar de la velocidad real.
Este comando no admite los ejes adicionales PG.

Consulte también
AvgSpeed, AvgSpeedClear, PeakSpeed

Ejemplo de funcién AvgSpeed
En este ejemplo se usa la funcion AvgSpeed en un programa:

Function CheckAvgSpeed
Integer i

Go P1
AvgSpeedClear
Go P2
Print "Average speeds:"
For i =1 To 6
Print "Joint ", i, " =", AvgSpeed (i)
Next 1
Fend
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Instruccion AvoidSingularit

Configura la funcion de evasion de singularidad.

Sintaxis
AvoidSingularity { mode }

Parametros
mode Expresidn entera que representa un modo de evasion de singularidad que se puede usar
Constante Valor | Modo
SING NONE 0 D_esactl\{a la funcion de evasién de
- singularidad.
Activa la funcién de evasion de
SING_THRU 1 singularidad.
Activa la funcion de evasion de
SING_THRUROT 2 singularidad en movimientos CP con un
modificador ROT.
SING VSD 3 Actlv_a la funqlon de movimiento CP de
- velocidad variable.
Selecciona automaticamente la funcién de
SING_AUTO 4 evasion de singularidad o la funcidn de
movimiento CP de velocidad variable.
SING AVOID 5 Actlva I:_a funcioén de evasion de
- singularidad de codo.
Descripcion

AvoidSingularity esta disponible para los siguientes comandos:
Move, Arc, Arc3, Jump3, Jump3CP, JumpTLZ

Una funcion de evasion de singularidad sirve para evitar errores de aceleracion cuando el robot de 6 ejes
verticales (incluida la serie N) o de la serie RS se acerca a la singularidad en el movimiento CP, gracias a
que cambia a una trayectoria distinta y, posteriormente, regresa a la trayectoria original una vez pasada la
singularidad. Dado que la funcién de evasién de singularidad se configura normalmente en “1: Enabled”
(activado) en el inicio del controlador, no es necesario cambiar esta configuraciéon. Si no desea tener la
funcion de evasion de singularidad para asegurarse de que exista compatibilidad con software que no admite
dicha funcion, o para evitar una brecha en la trayectoria, desactive esta funcion.

Una funcion de movimiento CP de velocidad variable controla automéaticamente la velocidad, mientras
mantiene la trayectoria, cuando el robot de 6 ejes verticales (incluida la serie N) o de la serie RS se acerca a
la singularidad, con el fin de evitar el error de aceleracion o el error de sobreaceleracion, y regresa al comando
de velocidad normal después de dejar la singularidad. Para sobrepasar la singularidad mientras se mantiene
la trayectoria, las articulaciones n.° 1, n.° 2, n.° 4 y n.° 6 puede moverse bastante.

Si se cambia el parametro de AvoidSingularity, esta funcion permanece activada hasta el siguiente inicio del
controlador.

En el inicio del controlador, AvoidSingularity tiene la configuracién que se especifica en la configuracién
del controlador (valor predeterminado de fabrica: 1). Ademas, los parametros de SingularityAngle,
SingularitySpeed y SingularityDist se restablecen a sus valores predeterminados cuando se cambia la
configuracién de AvoidSingularity.

El modo SING_AUTO es la combinacién de los modos SING_THRU y SING_VSD. Se selecciona
SING_THRU o SING_VSD dependiendo del movimiento o la velocidad.
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Notas

Configuracién de la condicién del entorno de singularidad para el robot de 6 ejes verticales y
el robot de la serie N
Para determinar si el manipulador se acerca al entorno de singularidad de la mufieca, se usa el angulo de la
articulacion n.° 5 y la velocidad angular de la articulacion n.° 4. De forma predeterminada, el &ngulo de la
articulacion n.° 5 se configura en +10 grados y el angulo de la articulacion n.° 4 se configura en £10 %
respecto de la velocidad méaxima de la articulacion. Para cambiar esta configuracion, use los comandos
SingularityAngle y SingularitySpeed.
Ademas, para determinar si el manipulador se acerca al entorno de singularidad de la mano, se usan las
coordenadas del punto P. De forma predeterminada, la distancia entre el punto P y el eje de rotacion de la
articulacion n.° 1 se configura en 30 mm. Para cambiar esta configuracion, use el comando SingularityDist.

Configuracion de la condicién del entorno de singularidad del robot de la serie RS

Para determinar si el manipulador se acerca al entorno de singularidad de la mano, se usan las coordenadas
del punto de origen en el sistema de coordenadas de la herramienta predeterminada 0. De forma
predeterminada, la distancia entre el punto de origen y el eje de rotacion de la articulacién n.° 1 se
configura en 30 mm. Para cambiar esta configuracidn, use el comando SingularityDist.

Precauciones para el robot de la serie N

Para la serie N2, a diferencia de otros modelos, la configuracién predeterminada de la funcion de evasion
de singularidad es “3: Activa la funcién de movimiento CP de velocidad variable”.

Para la serie N6, al igual que otros modelos, la configuracion predeterminada de la funcion de evasion de
singularidad es “1: Activa la funcion de evasion de singularidad”.

Los robots de la serie N tienen una singularidad de codo distinta de las singularidades de mufieca y mano.
El area de singularidad de codo es el lugar donde la articulacion n.° 3 se encuentra en 0 grados (la
articulacion n.° 3 y n.° 2 se superponen entre si). Para conocer detalles del movimiento de evasion cerca del
area de singularidad de codo, consulte el Manual del usuario de EPSON RC+.

Diferencia entre SING_THRU y SING_AVOID

SING_THRU evita las singularidades de mufieca y hombro, pero no la singularidad de codo.

Para evitar la singularidad de codo, use SING_AVOID. No obstante, tenga presente que el movimiento de
evasion de la singularidad de codo cambia ampliamente la trayectoria a diferencia de otros movimientos de
evasion de singularidad.

Cuando se selecciona SING_AVOID para los modelos de manipuladores que no son de la serie N, se
genera el error 4002.

Consulte también
Funcion AvoidSingularity, SingualrityAngle, SingularitySpeed, SingularityDist

Ejemplo de instruccién AvoidSingularity

AvoidSingularity 0 “Desactiva la evasion de singularidad y opera el manipulador
Move P1

Move P2

AvoidSingularity 1
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Funcion AvoidSinqgularit

Arroja el estado de AvoidSingularity.

Sintaxis
AvoidSingularity

Valores devueltos

0  =Funcion de evasion de singularidad desactivada

1 = Funcién de evasion de singularidad activada

2 = Funcion de evasion de singularidad activada para los comandos del movimiento CP con un
identificador ROT

3 =Funcion de movimiento CP de velocidad variable activada

4 = Seleccién automatica de la funcién de evasién de singularidad o la funcién de movimiento CP de
velocidad variable

5 = Funcion de evasion de singularidad de codo activada

Consulte también
AvoidSingularity

Ejemplo de funcién AvoidSingularity
IT AvoidSingularity = OfFf Then

Print "AvoidSingularity is off"
Endlf
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Instruccion Base

Define y muestra el sistema de coordenadas base.

Sintaxis
(1) Base pCoordinateData
(2) Base pOrigin, pXaxis, pYaxis [, { X | Y }]

Pardmetros

pCoordinateData  Los datos de punto que representan los datos de coordenada del origen y la direccion.

pOrigin Expresién entera que representa el punto de origen con el sistema de coordenadas del
robot.

pXaxis Expresion entera que representa un punto a lo largo del eje X mediante el sistema de
coordenadas del robot, en caso de especificarse la alineacion X.

pYaxis Expresién entera que representan un punto a lo largo del eje Y mediante el sistema de
coordenadas del robot, en caso de especificarse la alineacion Y.

XY Opcional. Si se especifica la alineacion X, entonces pXaxis se encuentra en el eje X
del nuevo sistema de coordenadas y solamente se usa la coordenada Z de pYaxis. Si se
especifica la alineacion Y, entonces pYaxis se encuentra en el eje Y del nuevo sistema
de coordenadas y solamente se usa la coordenada Z de pXaxis. Si se omite, se supone
la alineacion X.

Descripcion

Define el sistema de coordenadas base mediante la especificacion del origen de dicho sistema y el angulo de
rotacion, en relacion con el sistema de coordenadas absolutas del robot.

Para restablecer el sistema de coordenadas base al valor predeterminado, ejecute la siguiente instruccion.
Esto permitira que el sistema de coordenadas base sea igual al sistema de coordenadas absolutas del robot.

Base XY(0, 0, 0, 0)
Los datos de los parametros del robot se almacenan en la memoria Compact Flash en el controlador. Por

tanto, la memoria flash de comandos se escribe cuando se ejecuta este comando. La escritura frecuente en
la memoria Compact Flash afecta su vida Gtil. Recomendamos que el uso de este comando sea minimo.

Nota

El cambio del sistema de coordenadas base afecta a todas las definiciones locales
Cuando se cambian las coordenadas base, se deben redefinir todos los sistemas de coordenadas locales.

Consulte también
Local

Ejemplo de instruccién Base
Define el origen del sistema de coordenadas base en 100 mm en el eje X y 100 mmen el eje Y

> Base XY(100, 100, 0, 0)
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Funcion BClr

Borra un bit en un nimero y arroja el nuevo valor

Sintaxis
BClr (number, bitNum)

Parametros
number Especifica el valor numérico para borrar el bit segiin una expresion o valor numérico.
bitNum Especifica el bit (nimero entero de 0 a 31) que se borrara seglin una expresion o valor numérico.

Valores devueltos
Arroja el nuevo valor del valor numérico especificado (nimero entero).

Consulte también
BCIr64, BSet, BSet64, BTst, BTst64

Ejemplo de funcién BClr

flags = BCIr(flags, 1)
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Funcion BCIr64

Borra un bit en un nimero y arroja el nuevo valor.

Sintaxis
BClr64 (number, bitNum)

Parametros
number Especifica el valor numérico para borrar el bit segin una expresién o valor numérico.
bitNum Especifica el bit (nUmero entero de 0 a 63) que se borrara segin una expresion o valor numérico.

Valores devueltos
Arroja el nuevo valor del valor numérico especificado (nimero entero).

Consulte también
BClIr, BSet, BSet64, BTst, BTst64

Ejemplo de funcién BClr64

flags = BCIr64(flags, 1)
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Instruccion BGo

Ejecuta el movimiento relativo de punto a punto, en el sistema de coordenadas locales seleccionado.

Sintaxis

Pardmetros
destination El destino objetivo del movimiento que usa una expresion de punto.
CP Opcional. Especifica un movimiento de ruta continua.

PerformMode  Opcional. Especifique el modo de rendimiento del robot.

modeNumber Especifica el modo de operacion asignado a PerformMode con un valor de nimero entero
(1 a 3) o con la siguiente constante. Si se especifica PerformMode, no se puede omitir
este parametro.

Constante Valor Descripcion
MODE_STANDARD 1 Define el modo estandar.
MODE_HIGH_SPEED 2 Define el modo de alta velocidad.
MODE_LOW_ OSCILLATION 3 Define el modo de oscilacion baja.
searchExpr Opcional. Una expresion Till o Find.
Till | Find

Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}

1. Opcional. Es posible agregar las instrucciones de procesamiento paralelo para ejecutar
E/S y otros comandos durante el movimiento.

SYNC Reserva un comando de movimiento. EIl robot no se movera hasta que se ejecute
SyncRobots.

Descripcion
Ejecuta el movimiento relativo de punto a punto, en el sistema de coordenadas locales seleccionado, en la
expresion de punto destination.

Si no se especifica un sistema de coordenadas locales, ocurrird un movimiento relativo en Local 0 (sistema
de coordenadas base).

Los atributos de la orientacion del brazo especificados en la expresién de punto de destino se ignoran. El
manipulador mantiene los atributos de orientacién actual del brazo. Sin embargo, para manipuladores de 6
ejes (incluida la serie N), los atributos de orientacion del brazo se cambian automaticamente de modo que la
distancia de desplazamiento de la articulacion sea la menor posible. Esto es equivalente a especificar el
parametro modificador LIM para la instruccion Move. Por lo tanto, si desea cambiar la orientacion del brazo
mas de 180 grados, se debe ejecutar varias veces.

El modificador Till también se usa para completar BGo mediante la desaceleracion y detencién del robot en
una posicidn de desplazamiento intermedio, si se cumple la condicidn actual Till.

El modificador Find se usa para almacenar un punto en FindPos cuando la condicion Find se vuelve verdadera
durante el movimiento.

Cuando se usa el procesamiento paralelo, es posible ejecutar otros procesamientos en paralelo con el
comando de movimiento.

El pardmetro CP causa que comience la aceleracion del siguiente comando de movimiento cuando comienza
la desaceleracion para el comando de movimiento actual. En este caso, el robot no se detendrd en la
coordenada de destino y continuard moviéndose al siguiente punto.
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Los modos de movimiento de desaceleracion y movimiento de aceleraciéon se pueden combinar cuando se
define PerformMode mientras el movimiento de ruta esta activado. Algunas combinaciones no estan
disponibles segun los modos de operacién. Para conocer detalles, consulte Instruccion PerformMode.

Consulte también

TMove, Tool

Ejemplo de instruccién BGo

> BGo XY(100, 0, 0, 0) "Se mueve 100 mm en la direccion X (en el sistema de coordenadas
locales)

Function BGoTest

Speed 50
Accel 50, 50
Power High

P1 = XY(300, 300, -20, 0)
P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L
Local 1, XY(0, 0, 0, 45)

GoP1

Print Here

BGo XY(0O, 50, 0, 0)
Print Here

Go P2

Print Here

BGo XY(0, 50, 0, 0)
Print Here

BGo XY(0O, 50, 0, 0) /1
Print Here

Fend

[Output]

X: 300.000 Y: 300.000 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /R /0
X: 300.000 Y: 350.000 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /R /0
Xz 300.000 Y: 300.000 zZ: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /L /0
X: 300.000 Y: 350.000 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /L /0
X: 264.645 Y: 385.355 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /L /0
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Instruccion BMove

Ejecuta el movimiento relativo de interpolacién lineal, en el sistema de coordenadas locales seleccionado.

Sintaxis

Pardmetros
destination El destino objetivo del movimiento que usa una expresion de punto.
ROT Opcional. Decide la velocidad/aceleracién/desaceleracion en favor del giro de
la herramienta.
CP Opcional. Especifica un movimiento de ruta continua.
searchExpr Opcional. Una expresion Till o Find.
Till | Find

Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}

1. Opcional. Es posible agregar las instrucciones de procesamiento paralelo para
ejecutar E/S y otros comandos durante el movimiento.

SYNC Reserva un comando de movimiento. El robot no se movera hasta que se
ejecute SyncRobots.

Descripcion
Ejecuta el movimiento relativo interpolado lineal, en el sistema de coordenadas locales seleccionado que se
especifica en la expresién de punto destination.

Si no se especifica un sistema de coordenadas locales, ocurrira un movimiento relativo en Local 0 (sistema
de coordenadas base).

Los atributos de la orientacion del brazo especificados en la expresién de punto de destino se ignoran. El
manipulador mantiene los atributos de orientacion actual del brazo. Sin embargo, para manipuladores de 6
ejes (incluida la serie N), los atributos de orientacion del brazo se cambian automaticamente de modo que la
distancia de desplazamiento de la articulacion sea la menor posible. Esto es equivalente a especificar el
parametro modificador LJM para la instruccion Move. Por lo tanto, si desea cambiar la orientacion del brazo
mas de 180 grados, se debe ejecutar varias veces.

BMove utiliza el valor de velocidad SpeedS y los valores de aceleracion y desaceleracion AccelS. Consulte
Uso de BMove con CP, a continuacion, para conocer la relacion entre velocidad/aceleracion y
aceleracion/desaceleracion. No obstante, si se uso el pardmetro modificar ROT, BMove usa el valor de
velocidad SpeedR y los valores de aceleracion y desaceleracion AccelR. En este caso, el valor de velocidad
SpeedS y el valor de aceleracion y desaceleracién AccelS no tienen efecto.

Normalmente, cuando la distancia de movimiento es "0" y solo cambia la orientacion de la herramienta,
ocurrira un error. Sin embargo, mediante el uso del parametro ROT y la priorizacidn de la aceleracion y la
desaceleracion del giro de la herramienta, es posible realizar el movimiento sin un error. Cuando no hay un
cambio de orientacidn con el pardmetro modificador ROT y la distancia de movimiento no es "0", ocurrira
un error.

También, cuando el giro de la herramienta es grande en comparacién con la distancia de movimiento, y
cuando la velocidad de giro supera la velocidad especificada del manipulador, ocurrira un error. En este caso,
reduzca la velocidad o agregue el parametro modificador ROT para dar prioridad a la velocidad
rotacional/aceleracion/desaceleracion.

El modificador Till se usa para completar BMove mediante la desaceleracion y detencion del robot en una
posicion de desplazamiento intermedio, si se cumple la condicién actual Till.

El modificador Find se usa para almacenar un punto en FindPos cuando la condicion Find se vuelve verdadera
durante el movimiento.
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Cuando se usa Till y se cumple la condicién Till, el manipulador se suspende de inmediato y finaliza el
comando de movimiento. Si no se cumple la condicion Till, el manipulador se mueve hasta el punto de
destino.

Cuando se usa Find y se cumple la condicién Find, se almacena la posicion actual. Consulte Find para conocer
detalles.

Cuando se usa el procesamiento paralelo, es posible ejecutar otros procesamientos en paralelo con el
comando de movimiento.

Nota

Uso de BMove con CP

El pardmetro CP causa que el brazo se mueva al destino sin desacelerar o detenerse en el punto definido
segun el destino. Esto se hace para permitir al usuario enlazar una serie de instrucciones de movimiento que
causan que el brazo se mueva a lo largo de una ruta continua mientras mantiene una velocidad especificada
durante todo el movimiento. La instruccion BMove sin CP siempre provoca que el brazo desacelere hasta
detenerse antes de llegar al punto destination.

Consulte también

Ejemplo de instruccion BMove

> BMove XY(100, 0, 0, 0)"Semueve 100 mm en la direccién X (en el sistema de coordenadas
locales)

Function BMoveTest

Speed 50

Accel 50, 50
SpeedS 100
AccelS 1000, 1000
Power High

P1 = XY(300, 300, -20, 0)
P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L
Local 1, XyY(0, 0, 0, 45)

Go P1

Print Here

BMove XY(0, 50, 0, 0)
Print Here

Go P2

Print Here

BMove XY(O, 50, 0, 0)
Print Here

BMove XY(0, 50, 0, 0) /1
Print Here

Fend

[Output]

X: 300.000 Y: 300.000 z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /R /0
X: 300.000 Y: 350.000 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /R /0
X: 300.000 Y: 300.000 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /L /0
X: 300.000 Y: 350.000 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /L /0
X: 264.645 Y: 385.355 Z: -20.000 U: 0.000 V: 0,000 W: 0.000 /L /0
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Instruccidn Boolean

Declara variables de tipo booleano. (NUmero entero de 2 bytes).

Sintaxis
Boolean varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...]

Parametros
varName Nombre de la variable que el usuario desea declarar como de tipo booleano.

subscripts Opcional. Las dimensiones de una matriz son variables; es posible declarar hasta 3
dimensiones. La sintaxis del subindice es la siguiente

(ubound1, [ubound2], [ubound3])

uboundl, ubound2, ubound3 especifican, cada una, el limite superior méaximo para la
dimensidn asociada.

Los elementos en cada dimension de una matriz se numeran desde 0 y el ndmero
disponible de elementos de matriz es el valor de limite superior + 1.

Cuando especifique el valor del limite superior, aseglrese de que el nimero total de
elementos esté dentro del rango que se muestra a continuacion:

Variable local 2.000
Variables globales conservadas 4.000
Variable global y variable de médulo 100.000

Descripcion
Boolean se usa para declarar variables como de tipo booleano. Las variables de tipo booleano pueden incluir
uno de dos valores, False y True. Las variables locales se deben declarar al inicio de una funcién. Las
variables globales y de médulo se deben declarar fuera de las funciones.

Consulte también

Byte, Double, Global, Int32, Int64, Integer, Long, Real, Short, String, UByte, UInt32, UINT64,
UShort

Ejemplo de instruccion Boolean

Boolean partOK

Boolean A(10) " Matriz de una dimension del valor booleano
Boolean B(10, 10) " Matriz de dos dimensiones de valor booleano
Boolean C(5, 5, 5) " Matriz de tres dimensiones de valor booleano

partOK = CheckPart()
IT Not partOK Then

Print "Part check failed"
Endlf
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Instruccion BOpen

Abre un archivo el modo binario.

Sintaxis
BOpen fileName As #fileNumber

Cl.ose #fileNumber

Pardmetros
fileName Expresién de cadena que especifica una ruta y nombre de archivo validos.
Si se especifica solo un nombre de archivo, el archivo debe estar en la carpeta actual.
Consulte ChDisk para conocer detalles.
fileNumber Expresion entera que representa valores desde 30 a 63.
Descripcion

Abre el archivo especificado y lo identifica segun el nimero de archivo especificado. Esta instruccion se
usa para acceder al archivo especificado en modo binario. Si no se encuentra el archivo especificado, se
crea un nuevo archivo. Si el archivo existe, leera y escribira los datos desde el inicio.

Use los comandos ReadBin y WriteBin para leer y escribir los datos en modo binario.

Nota
Hay una ruta de red disponible.

El fileNumber especificado identifica el archivo mientras esta abierto y no se puede usar para referirse a un
archivo diferente hasta que el archivo actual esté cerrado. fileNumber lo usan otras operaciones del archivo,
como ReadBin, WriteBin, Seek, Eof, Flush y Close.

La posicion de lectura/escritura (puntero) del archivo se puede cambiar con el comando Seek. Cuando se
cambia entre el acceso de lectura y escritura, use Seek para volver a ubicar el puntero del archivo.

Use la instruccion Close para cerrar el archivo y liberar el nimero de archivo.

Recomendamos que use la funcidn FreeFile para obtener el nimero de archivo para que el mismo ndmero
no sea utilizado por méas de una tarea.

Consulte también
Close, AOpen, FreeFile, ReadBin, ROpen, UOpen, WOpen, WriteBin

Ejemplo de instruccién BOpen

Integer TileNum, i

fileNum = FreeFile
BOpen "TEST.DAT"™ As #fFileNum
For i = 0 To 100

WriteBin #FileNum, i

Next 1

Flush #fileNum
Seek #FileNum, 10
ReadBin #fileNum, i

Print "data = ", 1
Close #fFileNum
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Instruccidon Box

Especifica y muestra el area de control de acercamiento.

Sintaxis

(1) Box AreaNum [, robotNumber], minX, maxX, mixY, maxY, minZ, maxZ [localNumber]

(2) Box AreaNum, robotNumber, minX, maxX, mixY, maxY, minZ, maxZ, remote OutLogic
[localNumber]

(3) Box AreaNum, robotNumber

(4) Box
Pardmetros

AreaNum Expresion entera que representa el nimero de area desde 1 a 15.

robotNumber Expresion entera que especifica el robot que desea configurar.
Si se omite robotNumber en la sintaxis (1), se usa el nimero de robot actual.
No puede omitir robotNumber en la sintaxis (2) y (3).

minX La posicion de coordenada X minima que se puede configurar en el area de control
de acercamiento.

maxX La posicion de coordenada X méxima que se puede configurar en el &rea de control
de acercamiento.

minY La posicion de coordenada Y minima que se puede configurar en el area de control
de acercamiento.

maxyY La posicion de coordenada Y maxima que se puede configurar en el area de control
de acercamiento.

minZ La posicion de coordenada Z minima que se puede configurar en el area de control
de acercamiento.

maxZ La posicion de coordenada Z méaxima que se puede configurar en el area de control

de acercamiento.
Remote OutLogic On | Off (Activado, desactivado)

Configure la l6gica de salida remota. Para configurar la salida E/S en On
(Activado) cuando se acerque Box, use On. Para configurar la salida E/S en Off
(Desactivado) cuando se acerque Box, use Off. Cuando se omite el parametro, se
usa On.

localNumber Especifique el nimero del sistema de coordenadas locales de 0 a 15.
Asegurese de agregar “/LOCAL” antes del namero. Cuando se omite el
parametro, se usa el nimero del sistema de coordenadas locales “0”.

Valores devueltos

Cuando se usa la sintaxis (3), aparece la configuracion del area especificada.
Cuando se usa la sintaxis (4), aparece la configuracion de area para todos los nimeros de area del robot
actual.

Descripcion
Box se usa para configurar el area de control de acercamiento. El area de control de acercamiento sirve para
comprobar los acercamientos del efector final del robot en esta area. La posicion del efector final se calcula
segun la herramienta actual. El &rea de control de acercamiento se configura en el sistema de coordenadas
base del robot o el sistema de coordenadas locales mediante localNumber, y se encuentra entre los valores
maximo y minimo de X, Y y Z del sistema de coordenadas especificado.

Cuando se usa el area de control de acercamiento, el sistema detecta acercamientos en cualquier estado de
potencia del motor mientras esté activado el controlador.

También puede usar la funcion GetRobotlnsideBox o la funcién InsideBox para obtener el resultado del
control de acercamiento. La funcion GetRobotlnsideBox se puede usar para la condicion de espera del
comando Wait. Puede ofrecer el resultado de control para la E/S mediante la configuracion de la salida
remota.
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Cuando varios robots usan un area, debe definir el area desde cada sistema de coordenadas del robot.

Limite superior de los ejes X, Y,Z

Robot 1 Robot 2 — >
Limite inferior de los ejes X, Y,Z

Configure Box 1 desde la posicion de Robot 1
Box 1, 1, 100, 200, 0, 100, O, 100

El limite inferior de los ejes X, Y, Z es (100, 0, 0) y el limite superior es (200, 100, 100)

Configure Box 1 desde Robot 2
Box 1, 2, -200, -100, O, 100, O, 100

El limite inferior de los ejes X, Y, Z es (200, 0, 0) y el limite superior es (—100, 100, 100)
Los datos de los parametros del robot se almacenan en la memoria Compact Flash en el controlador. Por

tanto, la memoria flash de comandos se escribe cuando se ejecuta este comando. La escritura frecuente en
la memoria Compact Flash afecta su vida Gtil. Recomendamos que el uso de este comando sea minimo.

Notas

Desactivacién del area de control de acercamiento mediante el eje de coordenadas
Puede desactivar el area de control de acercamiento de cada eje de coordenadas. Para desactivar solamente
el eje Z, defina minZ y maxZ en 0. Por ejemplo, Box 1, 200, 300, 0, 500, 0, 0.
En este caso, se comprueba si el efector final del robot se encuentra en el area dimensional XY.

Valores predeterminados del area de control de acercamiento

Los valores predeterminados de la instruccion Box “0, 0, 0, 0, 0, 0”. (La comprobacién del area de control
de acercamiento esta desactivada).

Seleccién de herramienta

Se ejecuta la comprobacion de acercamiento para la herramienta actual. Cuando cambia la herramienta, el
control de acercamiento podria mostrar el acercamiento de la herramienta de adentro hacia afuera del area, o
al revés, aunque el robot no esté funcionando.

Eje adicional
Para el robot que tiene el eje ST adicional (incluido el eje de funcionamiento), el plano de control de
acercamiento que se configurard no depende de la posicion del eje adicional, sino que se basa en el sistema
de coordenadas base del robot.

Consejo

Configuracion de la instruccién Box desde Robot Manager
EPSON RC+ cuenta con un cuadro de dialogo para sefialar y activar que permite definir el area de control de
acercamiento. El método més simple de configurar los valores Box es mediante el uso de la pagina de Box
de Robot Manager.

Consulte también
BoxClr, BoxDef, GetRobotInsideBox, InsideBox, Plane
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Ejemplo de instrucciéon Box

<Ejemplo 1>
Estos son ejemplos que sirven para configurar el area de control de acercamiento mediante la instruccion

Box.

> Box 1, -200, 300, O, 500, -100, O

> Box

Box 1: 1, -200.000, 300.000, 0.000, 500.000, -100.000, 0.000, ON
/LOCALO

<Ejemplo 2>
Lo siguiente corresponde a un programa sencillo para configurar los valores Box mediante la

especificacion de los nimeros 1y 2 del sistema de coordenadas locales.

Function SetBox

Integer i

Box 1, -200, 300, 0, 500, -100, O /LOCAL1

i =2
Box 2, 100, 200, O, 100, -200, 100 /LOCAL(i)

Fend
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Funcidon Box

Arroja el &rea de control de acercamiento especificada.

Sintaxis
Box(AreaNum[, robotNumber], limit)

Parametros
AreaNum Expresion entera que representa el nimero de érea.
robotNumber Opcional. Expresién entera que especifica el robot que desea configurar.
Si se omite, se usa el nimero del robot actual.
limit Expresién entera que especificara el limite que se arrojara.

1: Limite inferior
2: Limite superior

Valores devueltos

Cuando selecciona 1 para limit, el punto incluye el limite inferior de las coordenadas X, Y, Z.
Cuando selecciona 2 para limit, el punto incluye el limite superior de las coordenadas X, Y, Z.

Consulte también
Box, BoxClr, BoxDef, GetRobotInsideBox, InsideBox

Ejemplo de funcion Box

P1
P2

Box(1,1)
Box(1,2)
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Instruccion BoxClr

Borra la definicidn del area de control de acercamiento.

Sintaxis
BoxClIr AreaNum[, robotNumber]

Pardmetros
AreaNum Expresidn entera que representa el nimero de area desde 1 a 15.
robotNumber Opcional. Expresién entera que especifica el robot que desea configurar.
Si se omite, se usa el nimero del robot actual.
Descripcion

Los datos de los parametros del robot se almacenan en la memoria Compact Flash en el controlador. Por
tanto, la memoria flash de comandos se escribe cuando se ejecuta este comando. La escritura frecuente en
la memoria Compact Flash afecta su vida Gtil. Recomendamos que el uso de este comando sea minimo.

Consulte también
Box, BoxDef, GetRobotInsideBox, InsideBox

Ejemplo de instruccion BoxClr
En este ejemplo se usa la funcion BoxClr en un programa.

Function ClearBox
I¥ BoxDef(1l) = True Then
BoxClr 1

Endlf
Fend
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Funcion BoxDef

Indica si se definié o no Box.

Sintaxis
BoxDef(AreaNum) [, robotNumber]

Parametros
AreaNum Expresién entera que representa un nimero de area de 1 a 15.
robotNumber Expresion entera que representa el nimero de robot que desea configurar.

Si se omite, se especificara el nimero del robot actual.

Valores devueltos

Es True si el &rea de control de acercamiento se define para el nimero de area especificado, de lo contrario
es False.

Consulte también
Box, BoxClr, GetRobotInsideBox, InsideBox

Ejemplo de funcién BoxDef
En este ejemplo se usa la funcion BoxDef en un programa.

Function ClearBox
IT BoxDef(1l) = True Then
BoxClr 1

EndIf
Fend
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Instruccidon Brake

Activa o desactiva el freno de la articulacion especificada del robot actual.

Sintaxis
Brake status, jointNumber

Parametros

status La palabra clave On se usa para activar el freno. La palabra clave Off se usa para desactivar
el freno.

jointNumber  EI nimero de la articulacién de 1 a 6.

Descripcion
El comando Brake se usa para activar o desactivar los frenos de una articulacion del robot de 6 ejes (incluida

la serie N). Solo se puede usar mediante entrada en la ventana Comando. Este comando tiene como fin que
lo use solamente el personal de mantenimiento.

Cuando se ejecuta la instruccion Brake, se inicia el parametro de control del robot.
Consulte Motor On para conocer detalles.

articulacién cuente con un soporte adecuado, de lo contrario, puede caerse y
ADVERTENCIA |~ 9enerar dafios al robot y al personal.

f ® Sea sumamente precavido cuando desactive un freno. Aseglrese de que la

Nota

Antes de liberar el freno, preparese para usar el interruptor de parada de emergencia
Cuando el controlador esta en el estado de parada de emergencia, los frenos del motor se bloguean. Tenga
presente que el brazo del robot podria caerse por su propio peso cuando se desactiva el freno con el comando
Brake.

Consulte también
Motor, Power, Reset, SFree, SLock

Ejemplo de instruccidon Brake
> brake on, 1

> brake off, 1
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Funcidon Brake

Arroja el estado del freno de una articulacion especificada.

Sintaxis
Brake (jointNumber)

Parametros

jointNumber Expresién entera que representa el nimero de articulacion. El valor varia desde 1 hasta el
numero de articulaciones en el robot.

Valores devueltos
0 = Freno desactivado, 1 = Freno activado.

Consulte también
Freno

Ejemplo de funcion Brake
IT brake(1) = OFf Then

Print “Joint 1 brake is off”
EndIf
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Funcion BSet

Define un bit en un nimero y arroja el nuevo valor.

Sintaxis
BSet (number, bitNum)

Pardmetros
number Especifica el valor para definir el bit con una expresion o valor numérico.
bitNum Especifica el bit (nimero entero de 0 a 31) que se definira seglin una expresion o valor

numeérico.

Valores devueltos
Arroja el valor definido del bit del valor numérico especificado (nimero entero).

Consulte también
BClr, BCIr64, BSet64, BTst, BTst64

Ejemplo de funcién BSet

flags = BSet(flags, 1)
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Funcion BSet64

Define un bit en un nimero y arroja el nuevo valor.

Sintaxis
BSet64 (number, bitNum)

Parametros
number Especifica el valor para definir el bit con una expresion o valor numérico.
bitNum Especifica el bit (nimero entero de 0 a 63) que se definird segin una expresién o valor
numérico.

Valores devueltos
Arroja el valor definido del bit del valor numérico especificado (nimero entero).

Consulte también
BClr, BCIr64, BSet, BTst, BTst64

Ejemplo de funcién BSet64

flags = BSet64(flags, 1)
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Funcion BTst

Arroja el estado de 1 bit en un nimero.

Sintaxis
BTst (number, bitNum)

Pardmetros
number Especifica el nimero para la prueba de bit con una expresion o valor numérico.
bitNum Especifica el bit (nimero entero de 0 a 31) que se probara.

Valores devueltos
Arroja los resultados de la prueba de bit (nmero entero 1 o 0) del valor numérico especificado.

Consulte también
BClr, BCIr64, BSet, BSet64, BTst64

Ejemplo de funcién BTst

IT BTst(flags, 1) Then
Print "Bit 1 is set"
EndIf
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Funcion BTst