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PRESENTATION ROBOT OPTIONS

S ks,
INTERFACE OPERATEUR : MATERIEL ET LOGICIEL
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Emergency Operation ' ’
stop switch screen q? v L 'FF
-
Teach lock — “o A
. 03 el T
switch A :: O@

2 modes de programmation ( inclus)lf
-« Parblock ( point par point)

- . En AS Language L {

'

Hardware keys

Deadman
switches

o
2 modes d’affichage sur Teach {.inclus) :
- Par Fenétre ( Axe, In, Out, ...)
- Par écran Utilisateur =

 —



PRESENTATION ROBOT OPTIONS

T

INTERFACE OPERATEUR : MATERIEL ET LOGICIEL

Par Block

ProgramalOpnerking STEP

En AS Language

s

SOCOFI

1

[spotl Hulp

ProzramalUpterking]| | SIEP | oD Mwororllic

INTERP SND NAUW TWMR TOOL KLEM J/E

PROGRAMMATION

rPS a .
O Monitorl | Mon
& wat | L
Tool : K

i ; 4
Par Fel

Progran  [Comment ]

PAS BESOIN DE PC

Totee: Variab s Teach Varisble: 400 ERFOR
1 THATT oD
2 JNOVE fipointl
8 IF x(3 GOTO L0 [EY oo
& THOTh fitt fleitivg
F RES OFF
EXT, HOLD
=N
PAS DE LOGICIEL SU PPLEI\/IENTAIRE REREE
il
2 1 4
0
HIF

TOUT EST INCLUS

) 1 1
= REP SPD “ H[ ]H H[ 1]H H

AFFICHAGE

e
J-gwitch | G-switch | ddgital

o a0 0o
an off 3 Switch prmp—— string diq "
EEE
EXT. HOLD 1=
is dal :Output sizna data2 dataz
N X A | 03| JE——
0,000 ¥ : 1816,000 | MU NN WOEHN NOEHN L.a 0.0
0,000 Z : 2040, 000 [ 012 § 015 | | 015 | :
0.000 O: 90. 000 B 017 019 2—cw | lanp Z-aw monitor
0,000 & IV 071 | 022 lf 023 §f 024 | 075 |
0.000 T -89, 999 o2 028
031§ 032 J 0S5 | [ 035 |
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INTERFACE OPERATEUR : MATERIEL ET LOGICIEL

219

- g
Controle du couple / Servo Systemje/m Chang ! r .
Ces fonctions permettent de limiterl’effort axe par axe en % ] @ w
Exemple : S -
Définition de 1a charge -GGNGRAV 40,300,-350,400 T e
et de son centre de gravite h b 0 /
Définition du gain d aque axe CGNGAIN 100,70,70,10,10,10 /
Activation du gai CGNSTART g J
t) : |3
ion du gain CGNEND

Gestion des singularités/ Singular Point motion: “, | A '|

Ces fonctions permettent d’éviter les erreurs de singularité .

Exemple : |I

Activation de la gestion PALMODE ON Cran -,:'\

...( déplacement)

Désactivation de la gestion PALMODE OFF .

En plus de ces fonctions déja incluses, de nombreuses autres fonctions sont intégrées

comme : 'amortissement logiciel, la détection de collisions, le mode coopératif, ... *
& [
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FONCTION DE SAUVEGARDE ET D’EDITION
T - . ; " 5
; s "'-.__hh_. i: ' |

Grace au port USB en face avant sur chaque baie, la sa-uv%garde est 5|mp‘|e
et rapide. Les fo

B e —————————————————————— /4] - 1]
Autosave W Enable [ Disable

Please select the file to save. Day Of Week TMon T Tue [ Wed T Thu [T Fri ™ 8at T 8un " J
[

Place of File [EEY W Bveryday [ Only Dedicated Signals

File Name | Tine 0 :[T

it AHNEEB (%) TYPE  STZE(KB) UPDATE géc;ﬂ_e Name FILE). as ggélce et

=5 == e

Do M ' ' il
=y mo Sauvegarde Ecran de conflguratlon

[ Fibs0708, as s 82.9 . , 3
it e * i directe sur clé de la sauvegarde |
=7 MATNTE old DIR = . a
Device Used rea 333296 KB Empty Ard USB automathue |

S o

Les fichiers sauvegardés ( program, robot data, system data ou ALL) sont lisibles sur =
tout PC grace a un éditeur de texte, ils sont également modifiables sous NotePad++
ou autre. kA
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LES LOGICIELS SUR PC




e i PRESENTATION ROBOT OPTIONS
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LES LOGICIELS EN OPTION SUR PC

K-ROSET : Logiciel-de pro

View Settings  Help  Plug-ins
Layout
S I Contraller/Arm
Wig RO1CO] g |= Root
Machining Genter
MG Shutter Gontroller Name
Padestal @ G0l
Work. Pedastal
Work Pedestal2
Safety Fence
Partl
Part2
Fart3
Partd
Parts
(5) ROV ICOT IRSO1ON-A00T] @
[doint— wal| [0 ! 1 |
Joint Trans
S R o AT ERIEE
. 2 Sy = 31,685 | Y| 228.476
FLAR -63.685 | 2| -9.420
Project Name  Test
Protect Falso (e 51,459 | 0| -50.000
‘ LA 22128 | A 120000
36 <> gl -20e177] T -90.000
() %ptin
Date. Modell Click teach
bone
Gontroller axes limit
Move Setlings
T Rotate Linear Speed
5.00 %] dog | 10.00 5/oa (MO0 ]
Gollision Log | VO Monitor | Gontroller | Terminal -
4 < 5 ..
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LA PROGRAMMATION AUTOMATE

Cette option per la
KLOGIC est inclus da

KLOGIC gere les
automates en-utilisant un
des ressources CPU de
Par conséquent, au

ie.
atériel
n’est

ences programmeées
r KLOGIC sont gérés en AS
Language, elles sont donc
pilotés comme les programmes
robot.
Les equipements périphériques
peuvent étre controlés par le
bus de terrain, disponible -en
différentes versions.

séquences

Controller

{ 5

‘automate intégré 4 la baie.

pro _
a baie et DER est le logiciel de programmation sur PC.
- -]
PC L -f; .

KL adder
+ Ladder editing. monitoring
+ Program upload’ download

CPU Board

Controls:

+ Robof motions

+ KLogic
* PC program

pour KLOGIC. -

RS232C/Ethernet

A
Y

Les - séquences

Fieldbus board
» Fieldbus fimctions

A
4

+ CC-Link

—

+ DeviceNet ——
- PROFIBUS
+ ControlNet. efc.

+ PLC for line control
+ Power for welder etc.

L~

Peripheral devices

en Ladder

 Ecriture/lecture
programmes KLOGIC

KLADDER est le Iogiﬁiel
de programmatio

F

SOCOFI

1] ]

f
a

sur P(i
en lddder

At

programmeés

sont écrites en langage La ds_r_.

Les fonctions princip'af@?bntlz
».  Programmation et Edition

B

*  Moniteur des signaux

i

S
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LA PROGRAMMATION AUTOMATE

£ 3

Standard KLogic

Programming language

Ladder

Sampling cycle

Set automatically in increments of 2 ms

Basic instructions

2 psl step
processing fime *
Program capacity Ladder 10000 step
Logical operation
og P 13 types
(Basic commands)
Commands
(Applied commands) 37 types
Input 2048 &X0000-8&X07TFF
Output 2048 &Y0000-&YOTFF
Intemal relay 2048 &MO000-&MO7FF
. Keep relay 512 &K0000-&KO1FF
Signal types
Timer 256 &T0000-&TOOFF
Counter 256 &C0000-&CO0FF
Data register ™ 2048 &D0000-&D0O7FF
Special register 256 &V0000-&VOOFF

Program storage device

Compact Flash

Operations

Processed in robot's
main CPU

00101+

F ‘l.
A 1] ]
e, U L] .
‘automate intégré a la baie.
DER est le logiciel de programmation sur PC. -
¥
Name KLadder
5
B 0s Windows95 or above
i —
3 CPU Pentium or above
&
E Memaory 32 M or more recommended
Hard disk 15 M byte or more
Ladder programming
Ladder editing
Editing
Functions Transfer of ladder programs
Execution of ladder programs
Ladder monitor
etc. |
Connection with confroller RS232C/Ethemet
]
- \
-]
0001 |
- |
Trput bR i
9181’1 u X l\.‘-
Outpu
0001 RO00Z RO003 XO004 RO00G 10002
4 {f
= N
Outpu = @
0007 {0002 0009 RO00& 0008 X00OD KOOCE KOOOF ¥0003 L L
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