AL IR HR
MmpD

ROBOTICS

Manual de referencia técnica

Instrucciones, funcionesy tipos de datos
de RAPID



Trace back information:
Workspace 23C version a5
Checked in 2023-09-20
Skribenta version 5.5.019



Manual de referencia técnica
Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
RobotWare 6.15.04

ID de documento: 3HAC050917-005

Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.
Las especificaciones estan sujetas a cambios sin previo aviso.



La informacidn de este manual puede cambiar sin previo aviso y no puede entenderse
como un compromiso por parte de ABB. ABB no se hace responsable de ningin
error que pueda aparecer en este manual.

Excepto en los casos en que se indica expresamente en este manual, ninguna parte
del mismo debe entenderse como una garantia por parte de ABB por las pérdidas,
lesiones, dafios materiales, idoneidad para un fin determinado ni garantias similares.

ABB no sera en ningun caso responsable de los dafos accidentales o consecuentes
que se produzcan como consecuencia del uso de este manual o de los productos
descritos en el mismo.

Se prohibe la reproduccion o la copia de este manual o cualquiera de sus partes si
no se cuenta con una autorizacion escrita de ABB.

Guardar para futuras referencias.
Usted puede obtener copias adicionales de este manual a través de ABB.

Traduccidn del manual original.

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.
Las especificaciones estan sujetas a cambios sin previo aviso.



Contenido

Contenido
Descripcion general de eSte ManUal .........ccoceeririeriirse e 19
1 Instrucciones 27
1.1 AccSet - Reduce 12 aceleracion .............oouieiniiiiiii e 27
1.2  ActEventBuffer - Activacion de bufer de eventos ...........cocoeiiiiiiiiiiiiiii s 30
1.3 ActUnit - Activa una unidad MECANICA ..........veieiiiii e e e e e e e 32
1.4 Add - Suma un valor NUMEIICO ........ieeiieieiee e e e e e e e e e e e e e e nrnn e e enens 34
1.5 AliasCamera - Define un dispositivo de camara con un nombre de alias ...................... 36
1.6  AliaslO - Define una sefial de E/S con un nombre de alias ..............ccccooiiiiiiiiiiiiininns 39
1.7 AliaslOReset - Restablecer una sefal de E/S con un nombre de alias ......................... 42
1.8 "=" - ASIgNA UN VAIOK ...uviiiiiiiii e e 44
1.9 BitClear - Desactiva un bit especifico de un dato byteodnum ...............ccociiiiiiiiins 46
1.10 BitSet - Activa un bit especifico de un dato byteodnum ... 49
1.11 BookErrNo - Registra un niumero de error de sistemade RAPID ..........cccoveviiiiiinnnen.. 52
1.12 Break - Interrumpe la ejecucion del programa .........ccccveviiiiiiiiiiiiiieie e rereaens 54
1.13 CallByVar - Llama a un procedimiento mediante una variable ..................cccciiiiieiinns 55
1.14 CamFlush - Elimina los datos de coleccidn de la camara ............cccceeeiininiiiieiiiiieninnens 57
1.15 CamGetParameter - Obtiene distintos parametros designados de la camara ................ 58
1.16 CamGetResult - Obtiene un objetivo de camara de la coleccion ..............ccccoovieinennnen. 60
1.17 CamLoadJob - Carga una tarea de cdmara en una Camara .........ccceeeeevnvueenenennsnenenenes 62
1.18 CamReglmage - Ordena a la camara la adquisicion de unaimagen ............ccceeeieennnnn. 64
1.19 CamSetExposure - Establece parametros especificos de lacamara ............c.c.cc.cvuvenens 66
1.20 CamSetParameter - Establece distintos parametros designados de la camara .............. 68
1.21 CamSetProgramMode - Ordena a la camara que cambie al modo de programacion ....... 70
1.22 CamSetRunMode Ordena a la camara que cambie al modo de ejecucién .................... 72
1.23 CamStartLoadJob - Inicia la carga de una tarea de camara en una camara .................. 74
1.24 CamStartSetParameter - Iniciar la operacion de ajuste de un parametro ...................... 76
1.25 CamWaitLoadJob — Esperar hasta que una tarea de camara esté cargada. ................... 79
1.26 CamWaitSetParameter - Esperar hasta que una operacion de ajuste esté lista ............. 81
1.27 CancellLoad - Cancelalacargade un mOdulo ...........coeiiiiiiiiii e eeeeaes 83
1.28 CapAPTrSetup - Configuracién de un seguimiento de punto At-Point-Tracker .............. 85
1.29 CapAPTrSetupAl - Configurar un seguimiento del punto controlado por sefiales de entrada
2T E=1 [ To [ o7 1= PP 88
1.30 CapAPTrSetupAO - Configurar un seguimiento del punto controlado por sefiales de salida
=T F= 1L Yo L T PPN 91
1.31 CapAPTrSetupPERS - Configurar un seguimiento del punto controlado por variables
L= =T (=] | (= P 94
1.32 CapC - Instruccion de movimiento CAP CirCular ..........ccovveiiiiiiiiiieicieee e 97
1.33 CapCondSetDO - Activar una senal digital de salida en la parada de TCP .................... 109
1.34 CapEquiDist - Generar evento equidistante .............ccoiiiiiiiiiiiiii e 111
1.35 Capl - Instruccion de movimiento CAP lineal ..........cccovuieiiiiiiiiiiie e 113
1.36 CapLATrSetup - Configurar un sensor de seguimiento anticipatorio ................ccccceeu... 124
1.37 CapNoProcess - Ejecutar CAP SiN PrOCESO0 .....cuiiiiuiuiiiiiiiiiiieieneiraeieeeneseeaeaenenans 129
1.38 CapRefresh - Actualizar datos de CAP ... e 131
1.39 CAPSetStopMode - Establecer el modo de paro para errores de ejecucion .................. 133
1.40 CapWeaveSync - Configurar sefiales y niveles para la sincronizacion de oscilacion ...... 134
1.41 CheckProgRef - Comprobar referencias de programa ............coevviiiiiiiiiiiiiiniinnnenen, 137
1.42 CirPathMode - Reorientacion de la herramienta durante trayectorias circulares ............ 139
1.43 Clear - Eliminar €l ValOr ..o e e e e e e e e e eens 145
1.44 ClearlOBuff - Vacia el bufer de entrada de un canal serie ...........ccoooviiiiiiiiiiiiiiiinennns 146
1.45 ClearPath - Elimina la trayectoria actual ...........cccoiiiiiiiiiii e 148
1.46 ClearRawBytes - Borra el contenido de un dato de tipo rawbytes ...........cccocvviiiiennnnn. 152
1.47 ClkReset - Pone a cero un reloj utilizado como temporizador ...........c.cceeviiiiiiiiiiininnns 154
1.48 ClIkStart - Pone en marcha un reloj utilizado para la temporizacion ...............c.ccceeeenns 155
1.49 CIkStop - Detiene un reloj utilizado para la temporizacion ...........c.cccooiiiiiiiiiiieiennnns. 157
1.50 Close - Cierra un archivo o un dispositivo de E/S ... 158
1.51 CloseDir - Cierra Un dir€@CIONO ........uviiiiiiiii e e e e 159
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 5

3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

B e e e T T I S S e N N N N N N e S i S S e e S e e e e e e e e Y

COOONNNNNNNNNNoooODomDOOoioouiory
BN 2O0OOCONVOURAWN—-OCORVIONRAN2OOOIOAR DN

[ G G Gy
O 00 0 0 0 o
CQWOWoONOOOLb

iy
©
—_

1.92
1.93
1.94
1.95
1.96
1.97
1.98
1.99
1.100
1.101
1.102
1.103
1.104
1.105
1.106
1.107
1.108
1.109

(07011010311 o1 SN 0] 1411 1 | - 1 ¢ o TP 160
Compact IF - Si se cumple una condicion, entonces... (una instruccion) ...................... 161
ConfdJ - Controla la configuracién durante el movimiento de los ejes ........cccvveienennnnn. 162
ConfL - Monitoriza la configuracion durante el movimiento lineal ...............cccocvveenenen. 164
CONNECT - Conecta una interrupcion a una rutina TRAP ........cccooiiiiiiiiiiiiiiiiiieeens 167
ContactL - Movimiento de contacto lineal ...........ccooiiiiiiiiiiiiiii e e 169
CopyFile - Copia un arChiVo ..........ooiiii e e e e e e 175
CopyRawBytes - Copia el contenido de un dato de tipo rawbytes .............coceveiiieinnnnne. 177
CornerPathWarning - Mostrar u ocultar avisos de trayectoria de esquina ..................... 180
CorrClear - Elimina todos los generadores de COIrreCCioONes ........c.veveveiiiineinreienennnnns 182
CorrCon - Establece una conexion con un generador de correcciones ...........c..c.cceuv... 183
CorrDiscon - Cierra la conexion con un generador de COrrecciones ...........cceveveenenensn. 188
CorrWrite - Escribe en un generador de COIrfeCCIONES .........covuiueuiruininieieieaeacaeaeanans 189
DeactEventBuffer - Desactivacion de bufer de eventos ..........c.cooiiiiiiiiiiii s 191
DeactUnit - Desactiva una unidad MeCANICA ..........ccoviinieiiiiiiiiii s 193
DecCr - DiSMINUYE e 1 .. eeiiii et e e e e e e e e e nes 195
DropSensor - Colocacion de un objeto en €l SENSOr ........c.cvveviiiiiiiiiiiiiii e 197
DropWODbj - Suelta un objeto de trabajo sobre un transportador ..............ccceeveieieennnne. 199
EOffsOff - Desactiva un offset de ejes adicionales ..............cccoiiiiiiiiiiiiii e 200
EOffsOn - Activa un offset de ejes adicionales ............cocooiiiiiiiiiiii e 201
EOffsSet - Activa un offset de ejes adicionales a partir de valores conocidos ............... 203
EraseModule - Elimina un mOdUlO ....... ..o e 205
ErrLog - Escribe un mensaje de €rror ........cviieiiiii e e 207
ErrRaise - Escribe un aviso y llama a un gestorde errores ...........cccovviiiiiiiiiiienenns 211
ErrWrite - Escribe un mensaje de error ... s 216
EXIT - Finaliza la ejecucion del programa ..........c.ooeveieieimiieiiiie e aeaee e e eeeeenes 218
ExitCycle - Interrumpe el ciclo actual y pasa al siguiente ............ccccvviiiiiiiiiiiiiiiienenns 219
FitCircle: Se ajusta a un circulo con puntos 3D .......ccciiiiiiiiiiiiiicic e 221
FOR - Repite un nimero determinado de VECES ......ccceiuieiiiiiiiiiiiiiiii e eeaeeneeenes 225
FricldInit - Iniciar identificacion de fricCion ...........cccviiiiiii s 228
FricldEvaluate - Evaluar identificacion de friccion ............c.cooiiiiiiiiiiiii e 229
FricldSetFricLevels - Establecimiento de niveles de friccion tras la identificacion de

L1 o7 o o PP 232
GetDataVal - Obtiene el valor de un objeto de datos .........c.coceviiiiiiiiiiiiiie e, 234
GetGroupSignallnfo - Leer informacidn sobre una sefal digital de grupo ..................... 237
GetJointData - Permite obtener datos conjuntos especificos ..........c.cocveiviiiiiiiiinnnen.. 239
GetSysData - Obtiene datos del sistema ...........ccoeiiiiiiiiiii e 241
GetTrapData - Obtiene datos de interrupcién para la rutina TRAP actual ..................... 244
GOTO - Salta a una NUEVA INSTIUCCION .......cuinieieieiie e 246
GripLoad - Define la carga Util de Un robot ...........cocvuiiiiiiiiiiii e 248
HollowWristReset - Restablecer la mufieca hueca .............ccceviiiiiiiiiiiie 250
ICap - Conectar eventos CAP a rutinas TRAP ......oeeiiiiiiii e 252
IDelete - Cancela una iNterrUPCION ..........cucuiiiei i e e e e e e e eaens 258
IDisable - Desactiva todas las interrupCiones ............ccooiiiiiiiiiiii e 259
IEnable - Habilita el uso de interrupCionNes ........cccviviiiiiiiii e e eeeas 260
IError - Solicita una interrupcion Para €rrores ........cv.vviiiieiiiiiiii e 261
IF - Si se cumple una condicidn, entonces ...; de lo contrario ... ......c.cccevvviviiiiiiiieieninnnns 264
Incr- Aumenta €n 1 UN ValOF ..o e e e e e e e s nanens 266
IndAMove - Movimiento independiente de posicion absoluta ...............ccccveveiiiiiiieiannnns 268
IndCMove - Movimiento independiente continUo .............cociiiiiiiii i e 272
IndDMove - Movimiento independiente de posicion delta ............ccccoviiiiiiiiiiiiiinens 276
IndReset - Restablecimiento independiente ... 280
IndRMove - Movimiento independiente de posicion relativa ............cocoveieiiiiiiiiiinnnn, 285
InitSuperv - Restablecer toda la supervision para CAP .........ccociiiiiiiiiiiiiiiiiieieaeeaeeens 290
InvertDO - Invierte el valor de una seial de salida digital ...............cccoiiiiiiiiiniennns 291
IOBusStart - Start of I/O NEIWOIK ........oee e e 293
IOBusState - Obtener el estado actualde unared de E/S ..........coooiiiiiiiiiiiiiiiiiiienns 294
IODisable - Desactivar un dispositivo de E/S ... 297
IOEnable - Activar un dispositivo de E/S ..o 300

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

1.110 IOEventMessage: activar/desactivar mensajes de eventos de E/S desde el dispositivo ... 303
1.111 IPathPos - Obtener valor robtarget de la linea central en la oscilacion ......................... 305
1.112 IPers - Interrupcién en caso de cambio de valor de una variable persistente ................ 307
1.113 IRMQMessage - Ordenar interrupciones de RMQ para un tipode dato ........................ 309
1.114 ISignalAl - Interrupciones a partir de una sefal analdgica de entrada .......................... 313
1.115 ISignalAO - Interrupciones a partir de una sefal analdgica de salida ..............cccocvenenens 323
1.116 ISignalDI - Solicita interrupciones a partir de una sefal digital de entrada .................... 327
1.117 ISignalDO - Interrupciones a partir de una sefal digital de salida ............................... 330
1.118 ISignalGl - Solicita interrupciones de un grupo de sefnales digitales de entrada ............ 333
1.119 ISignalGO - Solicita interrupciones de un grupo de sefales digitales de salida ............. 336
1.120 ISleep - Desactiva una interruUPCION .......ccuiieieii i e e e e aeans 339
1.121 ITimer - Solicita una interrupcion temporizada ...........ccocoviiiiiiiiiii e 341
1.122 IVarValue - Solicita una interrupcion a partir del valor de una variable ......................... 344
1.123 IWatch - Activar una interruPCION ..........ciuieie i e e e e e e e ennens 348
1.124 Label - Nombre de lINea .........o.veiiiiiiiii e e aens 350
1.125 Load - Carga un modulo de programa durante la €JecCucion ...........cc.cveveveieiiieieniinnnanens 351
1.126 Loadld - Identificacion de carga de la herramienta o la carga Gtil .............cccceevnininnenen.. 356
1.127 MakeDir - Crea un NUEVO dir€CIONIO ......cuiuiiiiiiiiiei e e eaeas 362
1.128 ManLoadldProc - Identificacion de carga de los manipuladores IRBP ......................... 364
1.129 MatrixAdd - Calcula la suma de dos MatriCes .........cocoiieieiiiiiii i 368
1.130 MatrixInverse - Invertir una matriz ..o 371
1.131 MatrixMult - Multiplicar dos matrices o multiplicar matriz con escalar .......................... 375
1.132 MatrixReset - Poner a 0 todos los elementos de unamatriz ...........c.cceeiiiiiiiiininienen. 380
1.133 MatrixSolve - Soluciona un sistema de ecuaciones lineales ..............ccceviviiieieinienennnns 382
1.134 MatrixSolveQR - Calcula una factorizacion QR ...........ccoiiiiiiiiii e 385
1.135 MatrixSub - Calcula la diferencia entre dos matrices ............cccoiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeene, 387
1.136 MatrixSVD - Calcula una descomposicién en valores singulares ............cccocvivveiiiennnnn. 390
1.137 MatrixTranspose - Transponer UNa Matriz ..........coviiiiiiiiiiiiiiiei e eraeaes 393
1.138 MechUnitLoad - Define una carga util para una unidad mecanica ..........ccccccveveveenenenn. 396
1.139 MotionProcessModeSet - Configuracién del modo de proceso de movimientos ............ 401
1.140 MotionSup - Desactiva/activa la supervision del movimiento .............cccooviieiiiiienannn. 403
1.141 MoveAbsJ - Mueve el robot a una posicion de ejes absoluta ..., 406
1.142 MoveC - Mueve el robot €n CIrCUIO ........cuinieieiii e 413
1.143 MoveCAO - Mueve el robot en una trayectoria circular y establece una salida analdgica

=T N F= == [V - WP 422
1.144 MoveCDO - Mueve el robot en una trayectoria circular y establece una salida digital en la

=TT 111 = P 427
1.145 MoveCGO - Mueve el robot en una trayectoria circular y establece una sefal de salida de

Lo LB o Lo N =T F= W =TT [ - L PP 432
1.146 MoveCSync - Mueve el robot en una trayectoria circular y ejecuta un procedimiento de

Y| 5 437
1.147 MoveExtJ - Mueve una o varias unidades mecanicas Sin TCP ............cccceiiieiiiininnenene. 442
1.148 Moved - Mueve el robot mediante un movimientode ejes ............cccooviiiiiiiiiiiiiienenene. 446
1.149 MoveJAO - Mueve el robot mediante el movimiento de los ejes y activa una salida

1o =1 (oo [oz- W=T o I E- W=T-To [V o F- U PP PP 452
1.150 MovedDO - Mueve el robot mediante el movimiento de los ejes y activa una salida digital

=T N F= =TT [V - U PP 457
1.151 MoveJGO - Mueve el robot mediante un movimiento de ejes y establece una sefal de

salida de grupo €N 1a @SQUING ......ceieieiiie e 462
1.152 MovedJSync - Mueve el robot con un movimiento de ejes y ejecuta un procedimiento de

2N | 5 PPN 467
1.153 Movel - Mueve el robot siguiendo una trayectoria lineal ..............c.cooeiiiiiiiiiiiiinnnnn.. 472
1.154 MoveLAO - Mueve el robot siguiendo una trayectoria lineal y establece una salida analdgica

=T N F= W=~ [V - P 478
1.155 MoveLDO - Mueve el robot linealmente y establece una salida digital en la esquina....... 483
1.156 MoveLGO - Mueve el robot linealmente y establece una sefal de salida de grupo en la

=TT 1011 - PP 488
1.157 MoveLSync - Mueve el robot de forma lineal y ejecuta un procedimiento de RAPID ....... 493
1.158 MovePnP: Mueve el robot a lo largo de una trayectoria de eleccién y colocacion. ......... 498

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 7

3HACO050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

1.159
1.160
1.161
1.162
1.163
1.164
1.165
1.166
1.167
1.168
1.169
1.170
1.171
1.172
1.173
1.174
1.175
1.176

1.177
1.178

1.179
1.180
1.181
1.182
1.183
1.184
1.185
1.186

1.187
1.188
1.189
1.190
1.191
1.192
1.193
1.194
1.195
1.196
1.197
1.198
1.199
1.200
1.201
1.202
1.203
1.204
1.205
1.206
1.207
1.208
1.209
1.210

1.211
1.212
1.213

MToolRotCalib - Calibracién de la rotacion de una herramienta movil ......................... 508
MToolTCPCalib - Calibracién del TCP de una herramienta movil .....................ccooneeee. 511
Open - Abre un archivo o dispositivo de E/S ..o 514
OpenDir - Abre Un dir€@CIOIIO ....ucuee et e e e e e e e eene 519
PackDNHeader - Empaqueta un encabezado de DeviceNet en datos rawbytes ............. 521
PackRawBytes - Empaqueta datos en un dato de tipo rawbytes .............cccviiiiiiiinns 524
PathAccLim - Reduce la aceleracion del TCP a lo largo de la trayectoria ..................... 529
PathLengthReset - Restablece el valor de longitud de trayectoria actual del contador .... 533
PathLengthStart - Activa el contador que monitoriza la longitud de trayectoria .............. 535
PathLengthStop - Detiene el contador que monitoriza la longitud de trayectoria ............ 537
PathRecMoveBwd - Hace retroceder la grabadora de trayectorias .............cccceeivininenens 539
PathRecMoveFwd - Hace avanzar la grabadora de trayectorias ............c.ccceeeieiniieenens 546
PathRecStart - Inicia la grabadora de trayectorias ...........cccoooviiiiiiiiiiiieeen 549
PathRecStop - Detiene la grabadora de trayectorias ...........cccoeviiiiiiiiiiiiiiiieccceenn 552
PathResol - Ajusta la resolucion de la trayectoria .........cccceeiiiiiiiiiiii e 555
PDispOff - Desactiva el desplazamiento de programa .........c.coceeeieeeieieiiieienernnrneneens 557
PDispOn - Activa el desplazamiento de programa ..........ccoeveieiiiiiiiiiirieiiiearreaeenens 558
PDispSet - Activa un desplazamiento de programa a partir de una base de coordenadas

(oo} 3 Lo o T - PP 563
ProcCall - Llama a un nuevo procedimiento ..........ccocoiiieiiiiiiiiiie e ceee e aeaas 566
ProcerrRecovery - Genera errores de movimiento de proceso y permite la recuperacion

TS @llOS ... e 568
PrxActivAndStoreRecord - Activaciéon y almacenamiento de los datos de perfil grabados 574
PrxActivRecord - Activacion de los datos de perfil grabados ............ccceeeviiiiiiiininnnnenn. 576
PrxDbgStoreRecord - Aimacenamiento y depuracion de los datos de perfil grabados .... 578
PrxDeactRecord - Desactivacion de un registro .............oooeiiieiiiiiiiiiiiieeiecee e 579
PrxResetPos - Restablecimiento de la posicion cero del sensor ..........c.coceveivviviieennns 580
PrxResetRecords - Restablecimiento y desactivacion de todos los registros ................ 581
PrxSetPosOffset - Establecimiento de una posicion de referencia para el sensor .......... 582
PrxSetRecordSampleTime - Establecimiento del tiempo de muestreo para la grabacion

de UN Perfil o 583
PrxSetSyncalarm - Establecimiento del comportamiento de alarma de sincronizacion .... 584
PrxStartRecord - Grabacidon de un nuevo perfil ........c.coeiiiiiiiiiiii e 586
PrxStopRecord - Parada de la grabacion de un perfil .......c.cccoivviiiiiiiiiiiienceen, 588
PrxStoreRecord - Almacenamiento de los datos de perfil grabados ............................ 589
PrxUseFileRecord - Utilizacion de los datos de perfil grabados ..............ccevieieieiininnans 591
PulseDO - Genera un pulso en una sefial digital de salida ............c.cccoeiiiiiiiiiiiiienns 593
RAISE - Llamada a un gestor de €rrOreS .........ocoiuieiiiieaeaeacaeeaeeareeeeeeeeeeeannnens 596
RaiseToUser - Propaga un error a nivel de USUAINO0 ........ccoviiieiiiiiiiiiiiiiieieeeneeieeenes 599
ReadAnyBin - Leer datos de un dispositivo de E/S o un archivo binario ....................... 602
ReadBlock - Lee un bloque de datos de un disSpositivo ..........ccccoviiiiiiiiiiiiiiiiieieeeen, 605
ReadCfgData - Lee un atributo de un parametro del sistema ...........cccccoviviiiiiieinnnnn. 607
ReadErrData - Obtiene informacion sobre un error .............cooooiiiiiiiiiii e 611
ReadRawBytes - Lee datos de tipo rawbytes ...........coiii i 614
ReadVarArr - Lee multiples variables de un dispositivo sensor ..........c.cccocvivieiiiennnnnn.. 617
RemoveAllCyclicBool - Eliminar todas las condiciones de Cyclic bool ......................... 619
RemoveCyclicBool - Eliminar una condicion de Cyclic bool ............c.coveiiiiieiiiiinenen.. 621
RemoveDir - Elimina un dir€CtOrio .....ccvviiiiiiiiii e e e e e e 623
RemoveFile - Eimina un arcChiVo ..........ccooiiiiiii e eeeas 625
RemoveSuperv - Eliminar la condicién de una sefial ............ccooieiiiiiiiiiiiiiieeen, 627
RenameFile - Permite cambiar el nombre de un archivo .............cccooiiiiiiiiiiinnen, 629
Reset - Pone a cero una sefal digital de salida .............cccoviiiiiiiiiiii e 631
ResetAxisDistance - Restablece la informacion de distancia recorrida para el eje ......... 633
ResetAxisMoveTime - Restablece el crondmetro de movimiento del eje ...................... 635
ResetPPMoved - Restablecer el estado del puntero de programa movido en el modo
3= 01 - | PP 637
ResetRetryCount - Restablecer el nimero de reintentos ...........ccceviiiiiiiiiiiiiiiiiiieieens 638
ResetTorqueMargin - Restablecer el menor margende par ..........ccovveviiiieiiienninnennne. 639
RestoPath - Restablece la trayectoria después de una interrupcion .............ccccoeevvenene. 640

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

1.214 RETRY - Reanudar la ejecucion deSpués de Un €rror ........cocvuvureieieeeeaeienrnreaeenenens 642
1.215 RETURN - Finaliza la ejecucion de una rutina ............ocooieiiiiiiiiiiiii e 644
1.216 Rewind - Rebobina la posicion del archivo ...........ocviiiiiiiiiiiii e 646
1.217 RMQEmptyQueue - Vacia la cola de mensajes de RAPID ............cocoiviiiiiiiiiiienieenne. 647
1.218 RMQFindSlot - Buscar una identidad de ranura para el nombre de ranura ................... 649
1.219 RMQGetMessage - Obtener un mensaje de RMQ ........c.coiniiiiiiiiiiiiiii e 651
1.220 RMQGetMsgData - Obtener la parte de datos de un mensaje de RMQ ...............c......... 654
1.221 RMQGetMsgHeader - Obtener informacién de encabezado de un mensaje de RMQ ...... 657
1.222 RMQReadWait - Devuelve un mensaje de unacola RMQ .........c.cocviiiiiiiiiiiiiiienneceenes 660
1.223 RMQSendMessage - Enviar un mensaje de datosde RMQ ...........cccooiiiiiiiiiiiiiiininnns 663
1.224 RMQSendWait - Enviar un mensaje de datos de RMQ y esperar una respuesta. ............ 667
1.225 SafetyControllerSyncRequest - Inicio del procedimiento de sincronizacion del hardware .672
1.226 Save - Guarda un MOAdUlo de Programa ..........ocoeurueuerurareieaearaeaeaerarereaearaeaearrnraens 673
1.227 SaveCfgData - Guardar parametros del sistema a un archivo .................cocoiiiiinene. 676
1.228 SCWrite - Envia los datos de la variable a una aplicacion cliente ...........cccocveviiieieenn... 678
1.229 SearchC - Realiza una busqueda en circulo usando el robot ............cccooiviiiiiiiiennnns 681
1.230 SearchExtJ - Busca con una o varias unidades mecanicas sin TCP ..........c.ccccceuvenennen. 692
1.231 SearchL - Realiza una busqueda lineal usando el robot ............cccoeiviiiiiiiiiiiiiieieene, 701
1.232 SenDevice - Establece una conexion a un dispositivo de Sensor .............cccceeveeeeennnne. 713
1.233 Set - Activa una senal digital de salida ............ccooiiiii i 715
1.234 SetAllDataVal - Establece un valor en todos los objetos de datos de un conjunto definido717
1.235 SetAO - Cambia el valor de una sefial analdgica de salida ............cccceveiiiiiiiiiniienennn. 720
1.236 SetDataSearch - Definir el conjunto de simbolos de una secuencia de busqueda .......... 722
1.237 SetDataVal - Establece el valor de un objeto de datos ..........ccccovieiiiiiiiiiiiiiiineeeene, 727
1.238 SetDO - Cambia el valor de una senal digital de salida ..............cocoeiiiiiiiiiiiiiiininennes 730
1.239 SetGO - Cambia el valor de un grupo de sefales digitales de salida ........................... 733
1.240 SetlLeadThrough - Activar y desactivar proceso de guiado ...........ccceeviviiiiiiiiiiienenennns. 737
1.241 SetSysData - Establece datos del sistema ...........oveiiiiiiiiii 740
1.242 SetupCyclicBool - Configurar una condicion de Cyclic bool ............cccoeviiiiiiiiiiiinnenen.. 742
1.243 SetupSuperv - Configurar las condiciones para la supervision de sefales en CAP ........ 745
1.244 SiConnect - Conexion a Sensor INTerface ..........oo.veiiiiiiiiiiii e ee e 748
1.245 SiClose - Cierre de Sensor Interface .........coveiii i 751
1.246 SiGetCyclic - Obtencion de modo ciclico de Sensor Interface ..........cocvvvveiiiiiiiiiienenen.. 753
1.247 SimCollision: simular una ColiSION ...........coiniiiiii e 755
1.248 SingArea - Define el método de interpolacion alrededor de puntos singulares .............. 756
1.249 SiSetCyclic - Establecimiento de modo ciclico de Sensor Interface ............cccocevnenenennn. 759
1.250 SkipWarn - Omitir €l UIMO @ViSO ......c.ouieieieiiie e eeas 761
1.251 SocketAccept - Aceptar una conexion entrante .............coooieiiiiiiiiii e 762
1.252 SocketBind - Enlazar un zécalo a mi direccion IP y puerto ........cccoevviiiiiiiiiiiiiiecenenen, 765
1.253 SocketClose - Cerrar UN ZOCAIO ........c.iuiuieiiiiiie e e e e e e e enens 768
1.254 SocketConnect - Establece una conexion a un ordenador remoto .............cccceeveenennen. 770
1.255 SocketCreate - Crea UNn NUEVO ZOCAIO ......cuiuieieieiieiieieai et e ee e e e e e eeeeannnens 773
1.256 SocketListen - Permanece a la escucha de conexiones entrantes ................ccceeeenenene. 775
1.257 SocketReceive - Recibe datos de un ordenador remoto ............cccoviiiiiiiiiiiiiieieieenne, 777
1.258 SocketReceiveFrom - Recepcidn de datos desde un ordenador remoto ...................... 782
1.259 SocketSend - Envia datos a un ordenador remoto ...........cocveiiiiiiiiiiiiiiee e 787
1.260 SocketSendTo - Envio de datos a un ordenador remoto ............ccoeeeuieeieieiieiennenennen. 791
1.261 SOftAct - ACtiva €] SBIVO SUAVE ......cuiuiiiiiiiiiii e e e ea e aas 796
1.262 SoftDeact - Desactiva €l SErVO SUAVE .........ociviniiiiiiiie e eaee e e e e e e e arnneens 798
1.263 SoftElbow - Hacer el codo para las fuerzas externas ...........ccoeoviieiiiiiiiiiiiiinenenenenes 799
1.264 SpeedLimAxis - Establecer la limitacion de velocidad de uneje ...........covvvviiiiiiinnnen.. 801
1.265 SpeedLimCheckPoint - Establecer la limitacién de velocidad de los puntos de control .... 805
1.266 SpeedRefresh - La redefinicidon de velocidad para el movimiento en curso ................... 810
1.267 SpyStart - Comienza la grabacion de los datos de tiempo de ejecucion ....................... 813
1.268 SpyStop - Detiene la grabacion de los datos de tiempo de ejecucion ...............c.......... 816
1.269 StartLoad - Carga de programa durante la €jecucion .............coooiiiiiiiiiiiiiiiiii e 817
1.270 StartMove - Reanuda el movimiento del robot ...........cooiiiiiiiiiii e 821
1.271 StartMoveRetry - Reanuda el movimiento y la ejecucidn del robot .............c.coeveiennnnn. 824
1.272 STCalib - Calibra una herramienta Servo ...........cccoviiiiiiiii i 827
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 9

3HACO050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

1.273
1.274
1.275
1.276
1.277
1.278
1.279
1.280
1.281
1.282
1.283
1.284
1.285
1.286
1.287
1.288
1.289
1.290
1.291
1.292
1.293
1.294
1.295
1.296
1.297
1.298
1.299
1.300
1.301
1.302
1.303
1.304
1.305
1.306
1.307
1.308
1.309
1.310
1.311
1.312
1.313
1.314
1.315
1.316
1.317
1.318

1.319
1.320
1.321
1.322
1.323
1.324
1.325
1.326
1.327
1.328
1.329
1.330

STClose - Cierra una herramienta SErvo ..........ccoeiiiiiiiiiiiii e e e e e aeaenes 832
StepBwdPath - Retrocede un paso a lo largo de la trayectoria .............cccccieieiiiniannnene. 836
STIndGun: establece la herramienta servo en el modo independiente ......................... 838
STIndGunReset: restablece la herramienta servo del modo independiente .................. 840
SToolRotCalib - Calibracion del TCP y de la rotacion de una herramienta estacionaria ....841
SToolTCPCalib - Calibracion del TCP de una herramienta estacionaria ....................... 844
Stop - Detencion de la ejecucion del programa .........c.coeoveiiiiiieiieiiieieaeaeaerereeeeaenes 847
STOpen - Abre una herramienta Servo ...........oooviiiiiiiiiii e aeens 850
StopMove - Detiene el movimiento del robot ... 853
StopMoveReset - Restablece el estado de movimiento de paro de sistema .................. 857
StorePath - Almacena la trayectoria cuando se produce una interrupcion .................... 860
STTune - Ajusta una herramienta SErvO ..........ociiiiiiiiiiiiiie e e e e raaeens 863
STTuneReset - Restablece el ajuste de la herramienta servo ..........c.cocoveviiiiiiiiiiinnnn. 867
SupSyncSensorOff - Parada de la supervision de sensor sincronizada ........................ 868
SupSyncSensorOn - Inicio de la supervisidn de sensor sincronizada .......................... 869
SyncMoveOff - Finaliza los movimientos sincronizados coordinados .......................... 871
SyncMoveOn - Inicia los movimientos sincronizados coordinados .............ccccceevevenenens 877
SyncMoveResume - Activa el modo de movimientos sincronizados coordinados .......... 884
SyncMoveSuspend - Activa el movimiento independiente-semicoordinado .................. 886
SyncMoveUndo - Activa los movimientos independientes ..............cccooiiiiiiiiiiinneenne. 888
SyncToSensor - SINCronNizacion CON UN SENSOK ......o.iuieiieieieieaeeeeraraeaeaeanasaeaeaeaenas 890
SystemStopAction - Para el sistema de robot ...........cooeiiiiiiiiii s 892
TEST - En funcion del valor de una expresion ... .......cocvvieiiiiiiiiiiii i reeeeeeeeee e e e 894
TestSignDefine - Define una sefial de prueba ..........cooviiiiiiiiiiiiie e 896
TestSignReset - Restablece todas las definiciones de sefiales de prueba .................... 898
TextTablnstall - Instalacidn de una tabla de textos ..........cccoiiiiiii i, 899
TPErase - Borra el texto mostrado en el FlexPendant ..............coooiiiiiiiiiiiiiiens 901
TPReadDnum - Lee un nimero del FlexPendant ...............ooiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeans 902
TPReadFK - Lee las teclas de funCION ..........coooiiiiiiiiiiiii e 906
TPReadNum - Lee un nimero del FlexPendant ...........cccooiiiiiiiiiiiiiiiiin e 911
TPShow - Cambia de ventana en el FlexPendant ...............ccoiiiiiiiiiiiiiii e 915
TPWrite - Escribe en el FlexPendant ... 916
TriggAbsdJ - Movimientos absolutos de ejes del robot con eventos ..........cccocvvvienenenen.. 919
TriggC - Movimiento circular del robot con eventos ........cccvviiiiiiiiiiiiii e, 927
TriggChecklO - Define una comprobacion de E/S en una posicion fija ...........ccccoceeenens 936
TriggDataCopy - Copiar el contenido de una variable de tipo triggdata ........................ 942
TriggDataReset - Restablecer el contenido en una variable de tipo triggdata ................ 944
TriggEquip - Define un evento de E/S basado en la posicidn y el tiempo en la trayectoria 946
Trigglnt - Define una interrupcién dependiente de una posiCioN ...........cccevviviiieienenenn. 953
TrigglO - Define un evento de E/S de posicién o tiempo fijos cerca de un punto de paro ..958
TriggJ - Movimientos de ejes del robot a partir de eventos ...........ccccoeiiiiiiiiiiiiinnene. 964
TriggL - Movimiento lineal del robot con eventos ............cccoiiiiiiiiiii e 972
TriggJlOs - Movimientos de ejes del robot con eventos de E/S ...........cccooiiiiiiieiinnene. 981
TriggLIOs - Movimientos lineales del robot con eventos de E/S ............cccoieiiiiiiianennn. 989
TriggRampAO - Define un evento AO de rampa de posicion fija en la trayectoria .......... 997
TriggSpeed - Define la velocidad del TCP en proporcién a una salida analégica con un

evento de escala fija de posiCiON-tIEMPO ........covniiiiiiiiii e 1005
TriggStopProc - Genera datos de reinicio para las senales de disparo ante paros ......... 1015
Trylnt - Comprobar si un objeto de dato es un entero valido ............c.cccoeiiiiieiinnnnen. 1021
TRYNEXT - Salta una instruccion que ha provocado Un €rror ...........cccveveieieeieenrnnenes 1023
TuneReset - Restablecimiento del ajuste del S€rvo ........ccovveviiiiiiiiiii e, 1024
TUNESErvo - AJUSIE dE SEIVOS ....oieiiiiii et e e e e e e 1025
UIMsgBox - Cuadro de mensaje de usuario de tipo basico ..........c.cceeviviiiiiiiiiiiiiinninans 1032
UIMsgWrite - Cuadro de dialogo de mensaje de usuario tipo sin espera ...................... 1042
UIMsgWriteAbort - Cancelar cuadro de dialogo de mensaje de usuario tipo sin espera ...1047
UIShow - Visualizacién de interfaz de usuario ............coooiiiiiiiiiiiiiii e 1048
UnLoad - Descargar un modulo de programa durante la ejecucion .............ccceeevevnnen.. 1052
UnpackRawBytes - Desempaqueta datos de un dato de tipo rawbytes ........................ 1055
VelSet - Cambia la velocidad programada ...........ccoviiieiiiiiiiiiiii e e 1060

10

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

1.331 WaitAl - Espera hasta que se establece un valor de sefial analdgica de entrada ............ 1063
1.332 WaitAO - Espera hasta que se establece un valor de sefial analdgica de salida ............ 1070
1.333 WaitDI - Espera hasta que se activa una senal digital de entrada .............c.cocoeeenennnn. 1077
1.334 WaitDO - Espera hasta que se activa una sefal digital de salida ................................ 1083
1.335 WaitGl - Espera hasta que se activa un grupo de entradas digitales ............................ 1089
1.336 WaitGO - Espera hasta que se activa un grupo de salidas digitales ................c.c.cceeeie 1097
1.337 WaitLoad - Conectar un médulo cargado aunatarea ............cccoveveveieieiiicieiiieneneenenss 1105
1.338 WaitRob - Esperar hasta un punto de paro o una velocidad cero .................ccoceevennnne. 1110
1.339 WaitSensor - Espera ala conexion de Un SENSOK ........vviiiiiiiiiiiiii e aeeenes 1112
1.340 WaitSyncTask - Esperar en un punto de sincronizacion con otras tareas de programa ....1115
1.341 WaitTestAndSet - Esperar a que la variable cambie a FALSE y activarla a continuacion ..1119
1.342 WaitTime - Esperar una cantidad de tiempo determinada ...............cccooviiiiiiiinnnne. 1122
1.343 WaitUntil - Esperar hasta que se cumple una condicion ............cccocvviiiiiiiiiiiieieneeennnn. 1124
1.344 WaitWObj - Esperar a un objeto de trabajo en un transportador ...........c.cococvveiiieinnnnn. 1133
1.345 WarmStart - Reinicio del controlador ............ccooieiiiiiiiii e 1136
1.346 WHILE - Repetir siempre y cuando se cumpla una condicion ............cceveveiiiinieninenenenns 1137
1.347 WorldAccLim - Control de aceleracion en el sistema de coordenadas mundo ............... 1139
1.348 Write - Escribe en un archivo o dispositivo de E/S alfanumérico .............ccceviveienenenenen. 1141
1.349 WriteAnyBin - Escribe datos en un archivo o dispositivo de E/S binario ....................... 1144
1.350 WriteBin - Escribe en un dispositivo de E/S binario ... 1146
1.351 WriteBlock - Escribir un bloque de datos en un dispositivo ...........ccoeveiiiiiiiiiiiciiinennne. 1148
1.352 WriteCfgData - Escribe un atributo de un parametro del sistema.............cccceveiiiininnene. 1150
1.353 WriteRawBytes - Escribe un dato de tipo rawbytes ..........ccooiiiiiiiiiiiiii e 1154
1.354 WriteStrBin - Escribe una cadena en un dispositivo de E/S binario ................ccceeeeeee. 1157
1.355 WriteVar - Escribir una variable ..o e 1159
1.356 WriteVarArr - Escribe multiples variables en un dispositivo sensor .................c.ccoeeneee. 1162
1.357 WZBoxDef - Define una zona mundo con forma de prisma ........c.cccvevieiiiiniiiieiinennnnnnn. 1164
1.358 WZCylDef - Define una zona mundo con forma cilindrica ............c.cocveieiiiiiiiiininenenen. 1166
1.359 WZDisable - Desactiva la supervision de las zonas mundo temporales ............cc.ccceuvene 1169
1.360 WZDOSet - Activacion de salidas digitales basadas en zonas mundo ......................... 1171
1.361 WZEnable - Activa la supervision de las zonas mundo temporales .............ccccceeeninnns 1176
1.362 WZFree - Elimina la supervision de las zonas mundo temporales ............ccccoeveveienennne. 1178
1.363 WZHomedJointDef - Define una zona mundo para las posiciones iniciales de los ejes ..... 1180
1.364 WZLimJointDef - Define una zona mundo para la limitacion de los ejes .............ccueue.n. 1184
1.365 WZLimSup - Activa la supervision de limites de las zonas mundo .............cccceevenennnne. 1188
1.366 WZSphDef - Define una zona mundo con forma esférica ..........cccccoeviviiiiiiiiiiieienennnn. 1191
2 Funciones 1193
2.1 Abs - Obtiene el valor absolUtO ...........cccviiiiiiiiiii 1193
2.2 AbsDnum - Obtiene el valor absoluto de un dnum ..........cociiiiiiiiiiii e 1195
2.3 ACos - Calcula el valor de arcO COSENO ........oceuiuiueueiia e aeaeaeaeeaeaernreae e eaeeeenannns 1197
2.4 ACosDnum - Calcula el valor de arco COSENO .........cvueuiuininieiiieiaeeaeere e eaeeenenns 1198
2.5 Alnput - Lee el valor de una sefial analdogicade entrada ...........cccocviiiiiiiiiiiiiiiinennnne. 1199
2.6 AND - Evalla un valor [0QICO ........uivuiiiiiiiie it et e e e e e s s e e e e e e rnnanens 1201
2.7 AOutput - Lee el valor de una seial analégica de salida ..............coevvieiiiiiiiiinineenenns 1203
2.8 ArgName - Obtiene el nombre de un argumento ...........cooiiiiiiiiiiiiiiiiiei e eeeenes 1205
2.9 ASin- Calcula el valor de arco SENO0 ........ccueuiuieie i ea e e e e e e e eeaeas 1209
2.10 ASinDnum - Calcula el valor de arco SENO0 ........ccciuieieieiiiiieieieai e e e reneenes 1210
2.11 ATan - Calcula el valor de arco tangente ..........cccoeiiiiiiiiiiii i e 1211
2.12 ATanDnum - Calcula el valor de arco tangente ..........c.cooeiiiiiiiiiiiiiii e 1212
2.13 ATan2 - Calcula el valor de arcotangente 2 ..........ccoeveiiiiiiiiiii i e eenes 1213
2.14 ATan2Dnum - Calcula el valor de arcotangente 2 ..........ccoovieieiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeaeen 1214
2.15 BitAnd - AND ldgico bit a bit - Operacidn con datosde byte .............cooveiiiiiiiiiiiiiinnnne. 1215
2.16 BitAndDnum - Operacion lédgica AND bit a bitenundatodnum ..................oiini, 1217
2.17 BitCheck - Comprueba si un bit especificado de un dato de byte esta activado ............. 1219
2.18 BitCheckDnum - Comprueba si un bit especificado de un dato dnum esta activado ....... 1221
2.19 BitLSh - DESPLAZAMIENTO A LA IZQUIERDA légico bit a bit - Operacion de byte ........ 1223
2.20 BitLShDnum - Operacidn légica DESPLAZAMIENTO A LA IZQUIERDA bit a bit en dato
o 11 o 1 PP 1225
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 11

3HACO050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

2.21
2.22
2.23
2.24
2.25
2.26

2.27
2.28
2.29
2.30
2.31
2.32
2.33
2.34
2.35
2.36
2.37
2.38
2.39
2.40
2.41
2.42
2.43
2.44
2.45
2.46
2.47
2.48
2.49
2.50
2.51
2.52
2.53
2.54
2.55
2.56
2.57
2.58
2.59
2.60
2.61
2.62
2.63
2.64
2.65
2.66
2.67
2.68
2.69
2.70
2.71
2.72
2.73
2.74
2.75

2.76
2.77

BitNeg - NEGACION légica bit a bit - Operacion con datos de byte .................c.eeeeneee. 1228
BitNegDnum - Operacion l6gica NEGACION bit a bit - operacion en datos dnum .......... 1230
BitOr - OR ldgico bit a bit - Operacién con datos de byte .........ccccvvveiiiiiiiiiiiiiiiiienenne. 1232
BitOrDnum - Operacién légica OR bit a bit en datos dnum .............cccoeiiiiiiiiiiiiiinnnn.. 1234
BitRSh - DESPLAZAMIENTO A LA DERECHA légico bit a bit - Operacion de byte ......... 1236
BitRShDnum - Operacion l6gica DESPLAZAMIENTO A LA DERECHA bit a bit en un

Lo |10 1o o PP 1238
BitXOr - XOR légico bit a bit - Operacion con datos de byte ..o nne. 1240
BitXOrDnum - Operacidn légica XOR bit a bit en datos dnum ..............cocoiiiiiiiiiinnene. 1242
ByteToStr - Convierte un byte en un dato de cadena de caracteres ...........ccccevvevnennens 1244
CalcJointT - Calcula los angulos de las articulaciones a partir de un robtarget .............. 1246
CalcRobT - Calcula el valor de robtarget a partir de jointtarget .............cocoveiiiiieiannnnns 1251
CalcRotAxFrameZ - Calcular la base de coordenadas de un eje de rotacién ................. 1253
CalcRotAxisFrame - Calcular la base de coordenadas de un eje de rotacion ................ 1258
CamGetExposure - Obtiene parametros especificos de lacamara ............c.coceeeeienennn. 1262
CamGetLoadedJob - Obtiene el nombre de la tarea de camara cargada ...................... 1264
CamGetMode: obtener el modo actual de lacamara ...........ccccooiveiiiiiiiiiiieiieeeee 1266
CamGetName - Obtiene el nombre de la camara utilizada ............ccccooviiiiiiiiieiennnnns 1267
CamNumberOfResults - Obtiene el numero de resultados disponibles ........................ 1268
CapGetFailSigs - Obtener sefales de E/S confallos .......ccccoviiiiiiiiiiiiiiiiii e 1270
CDate - Lee la fecha actual como una cadena ............cooeiiiiiiiiiiiiiii e 1272
CJointT - Lee los angulos actuales de [0S €J€S .......cviiiiiiiiiiiiiiiiii e 1273
ClkRead - Lee un reloj utilizado para la temporizacion .............cccoeeviiiiiiiiiiiiiiiineenes 1275
CorrRead - Lee los offsets totales actuales ...........cccoeoviiiiiiiiii e 1277
Cos - Calcula el valor de COSENO ........c.cuiuiuiiie i e e e e e e e e e e e enns 1278
CosDnum - Calcula el valor de COSENO0 .........cciuiniiiiiie e ee e e e e eens 1279
CPos - Lee los datos de posicion (pos) actuales .........cccoeveviiiiiiiiiiiiiiir e 1280
CRobT - Lee los datos de posicion (robtarget) actuales ...........c.cocvviiiiiiiiiiiiiinienenenes 1282
CrossProd - Producto cruzado de dos VectoreS POS .......cccvviiiiiiiiiiiiiieeeeeee e eenens 1285
CSpeedOverride - Lee el ajuste de velocidad actual ...........ccccoviiiiiiiiiiiiiiiceeen 1288
CTime - Lee la hora actual en formade unacadena ............cocovieiiiiiiiiiiiiiiicieaeieeeens 1290
CTool - Lee los datos actuales de la herramienta .............coooiiiiiiiii e, 1291
CWODbj - Lee los datos del objeto de trabajo actual ...........c.coveiviiiiiiiiiiiiiiiieeee, 1293
DecToHex - Convierte de decimal a hexadecimal .............ccooeiiiiiiiiiiiii e 1295
DefAccFrame - Define una base de coordenadas exacta ............ccccvviiiiiiiiiininiiiaene. 1296
DefDFrame - Define una base de coordenadas de desplazamiento .............c.c.coeeenenens 1299
DefFrame - Define una base de coordenadas ...........c.coovieiiiiiiiiciiii e 1302
Dim - Obtiene el tamafio de una Matriz ............ooe i e 1305
Dinput - Lee el valor de una sefial digital de entrada .............ccccveiiiiiiiiiiiiiiinn, 1307
Distance - Distancia entre dos puNtoS .........cccoiiiiiiiiiiiii e 1309
DIV - Evaltia una diviSiOn Entera ...........c.oeiuiiieii e e 1311
DnumToNum - Convierte dnUM @ NUM ..o e e e 1312
DnumToStr - Convierte un valor numérico en una cadena de caracteres ..................... 1314
DotProd - Producto escalar de dos VECtOres POS ........vuvucuiiiieii e eeae 1316
DOutput - Lee el valor de una seial digital de salida ............c.cooviiiiiiiiiiiiiiii s 1318
EulerZYX - Obtiene angulos Euler a partir de una orientacion ................cocveviiiieiininnans 1320
EventType - Obtiene el tipo de evento actual dentro de cualquier rutina de evento ........ 1322
ExecHandler - Obtener el tipo de gestor de €jecucion ...........cccoviiiiiiiiiiiiiiiiineeeene. 1324
ExecLevel - Obtener el nivel de €JeCUCION ...........ceiiiiiii e e 1325
Exp - Calcula el valor eXponencial ...........o..veieiiiiiiiiiei e e 1326
FileSize - Obtiene el tamafio de Un archivo .............coiiiiiiiiiiii e, 1327
FileTimeDnum - Obtener informacion de tiempo sobre un archivo .............c.coveveenenen. 1330
FSSize - Obtiene el tamafio de un sistema de archivos ...........ccccoviiiiiiiiiiiiens 1333
GetAxisDistance - Proporciona la informacion de distancia recorrida por el eje ............. 1336
GetAxisMoveTime - Obtiene el valor del crondmetro de movimiento del eje ................. 1338
GetMaxNumberOfCyclicBool - Obtener el nimero maximo de condiciones de Cyclic

o T o P 1340
GetMecUnitName - Obtener el nombre de la unidad mecanica ............ccccceveieniiieninnnns 1341
GetModalPayLoadMode - Obtener el valor de ModalPayLoadMode ...............cccceennnnent 1342

12

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID

3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

2.78 GetMotorTorque - Lee el par motor actual ...........coveieiiiiiiiciii e e 1343
2.79 GetNextCyclicBool - Obtener los nombres de todos los Cyclic bools ..................c....... 1346
2.80 GetNextMechUnit - Obtener el nombre y los datos de las unidades mecanicas ............. 1348
2.81 GetNextOption - Obtener el nombre de las opciones instaladas ...............c.coceveieennnn.. 1351
2.82 GetNextSym - Obtiene el siguiente simbolo coincidente .............cocoeiiiiieiiiiiiinineenen. 1352
2.83 GetNumberOfCyclicBool - Obtener el numero de condiciones de Cyclic bool ............... 1354
2.84 GetServicelnfo - Obtener informacion de servicio del sistema ............c.cceeveiiiiinnnne. 1355
2.85 GetSignalOrigin - Obtencion de informacidn acerca del origen de una sefial de E/S ....... 1357
2.86 GetSysinfo - Obtener informacion acerca del sistema .........c.cocoveiiiiiiiiiiiiiiiiiceeeen, 1359
2.87 GetTaskName - Obtiene el nombre y el nimero de la tarea actual ..............ccceevvvnnnnens 1362
2.88 GetTime - Lee la hora actual como un valor NUMErICO ..........cccuveiiiieiiiiiiicieeeeeens 1364
2.89 GetTorqueMargin - Lee el menor margen de Par .........cocveereeiinrereneaeeaeaerasaneenss 1366
2.90 GetTSPStatus: Obtener el estado del panel de seleccidn de tareas actuales ................ 1368
2.91 GetUASUserName - Obtener el nombre de usuario del usuario ..............cocceveennennnen. 1370
2.92 Ginput - Lee el valor de una sefial de entrada de grupo ........ccoeiiiiiiiiiiiiiiii i 1372
2.93 GinputDnum - Lee el valor de una sefnal de entrada de grupo ........cccocvveiiieiiiiienenennns. 1374
2.94 GOutput - Lee el valor de un grupo de sefiales digitales de salida ...............c.ccceeenenenn. 1377
2.95 GOutputDnum - Lee el valor de una sefal de salida de grupo ...........ccccceeevieieieienenennn. 1379
2.96 HexToDec - Convierte de hexadecimal adecimal .............cccoiiiiiiiiii e, 1382
2.97 IndInpos - Estado de posicidn de un eje independiente ............c.cociiiiiiiiiiiiiieenennn, 1383
2.98 IndInpos - Estado de velocidad de un eje independiente ..........cccoviiiiiiiiiiiiciiiieienenn 1385
2.99 I0UnitState - Obtener el estado actual de un dispositivode E/S ...........cccceviviiiiiinenen.. 1387
2.100 IsBrakeCheckActive: Comprobar si la prueba de frenos estd en marcha ...................... 1390
2.101 IsCollFree: comprueba si la posicion colisionaria ............ccoeiviiiiiiiiiii e, 1391
2.102 IsCyclicBool - Comprueba si una variable persistente es un Cyclic bool ...................... 1393
2.103 IsFile - Comprobar el tipo de un archivo ............ccoie i 1396
2.104 IsLeadThrough - Comprobar el estado del proceso de guiado ...........cceevvieiiiiiiinennnnn.. 1400
2105 IsMechUnitActive - Indica si una unidad mecanica esta activa ..........c.cccceeveienieienen.n. 1402
2.106 IsPers - Determina si es una variable persistente ..........ccooiiiiiiii i 1403
2.107 IsStopMoveAct - Esta activo el indicador de movimiento de paro .............coceeiveeieninnans 1405
2.108 IsStopStateEvent - Comprueba si se ha movido el puntero de programa ..................... 1407
2109 IsSyncMoveOn - Comprueba si el modo de movimiento sincronizado esta activado ...... 1409
2.110 IsSysID - Comprobar la identidad del sistema ..........cccooeiiiiiiiiiii e 1411
2.111 IsVar - Determina si un dato es una variable .............c.cooiiiiiiiiiiii 1412
2112 Max - Obtener el mayor de dos valores .........ccooiiieiiiiiiii e 1414
2113 MaxExtLinearSpeed - Velocidad maxima de eje adicional ............c.cccoeiiiiiiiiiiiienennns 1415
2.114 MaxExtReorientSpeed - Velocidad de giro maxima de eje adicional ............................ 1416
2115 MaxRobReorientSpeed - Velocidad de reorientacion maxima del robot ....................... 1417
2.116 MaxRobSpeed - Velocidad maxima del robot ..............cooiiiiiiiiiiiii e 1418
2.117 Min - Obtener el menor de dos ValOres .........cccoviieiiiiiiiiiie e e 1419
2.118 MirPos - Obtencion de la posicion espejo de una posiCiON ........cccevviviiiiiiiiiiieiiirnenens 1420
2.119 MOD - Evalia un moOdulo de entero .........coiiiiiiiiiiii e e 1422
2120 ModExist - Comprobar si un modulo de programa existe ..........cocvviiiieiiiiiiiiieieiiieaenes 1423
2121 ModTimeDnum - Obtener la hora de modificacién del médulo cargado ....................... 1424
2.122 MotionPlannerNo - Obtiene el numero de planificador de movimientos conectado ........ 1426
2.123 NonMotionMode - Lee el modo de ejecucidn sin movimiento ............cceeveieiiiiiinnnenenen. 1428
2124 NOT - Invierte Un Valor IO0QICO ........cueuiuiiiiieii it e e e e e e e s anan e 1430
2.125 NOrient - Normaliza la orientacion ...........cccoiiiiiiiiiii e e e 1431
2126 NumToDnum - Convierte NUM @ dNUM ... e e e e e e e 1433
2.127 NumToStr - Convierte un valor numérico en una cadena de caracteres ....................... 1434
2.128 Offs - Desplaza una posicion del robot .........cooiiiiiiii e 1436
2.129 OpMode - Lee el modo de funcionamiento ..........cccoviiiniiiiiiiiiiiiiiir e e eaens 1438
2130 OR - Evalla un valor I0QICO .......cuunieiiiie it ettt e e e e e e e e e e e e e nnenenes 1439
2131 OrientZYX - Genera una orientacion a partir de angulos Euler ...............coveieiiiiieninnnns 1441
2.132 ORobT - Elimina el desplazamiento de programa de una posicion .............ccccceeeueuennnne. 1443
2.133 ParldPosValid - Posicién de robot vélida para la identificacidon de parametros .............. 1445
2.134 ParldRobValid - Tipo de robot vélido para la identificacion de parametros ................... 1448
2.135 PathLengthGet - Lee el valor de longitud de trayectoria actual del contador ................. 1451
2.136 PathLevel - Obtiene el nivel de trayectoria actual ..............cooiiiiiiiiiiiiiiieens 1453
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 13

3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

2137
2.138
2139

2.140
2141
2142
2143
2144
2145

2.146
2147
2.148
2149
2.150
2.151
2.152
2.153
2154
2155
2.156
2157
2.158
2159
2.160
2.161
2162
2.163
2.164
2.165
2.166

2167

2.168
2.169

2170
2171
2172
2173
2174
2175
2176
2177
2178
2179
2.180

2.181
2182
2183
2.184
2.185
2.186
2187
2188
2189

PathRecValidBwd - Comprueba si existe una trayectoria de retroceso valida guardada ...1455
PathRecValidFwd - Comprueba si existe una trayectoria de avance valida guardada ..... 1458

PFRestart - Comprueba si se ha interrumpido una trayectoria después de un fallo de
211100 1= o1 = Vo3 o o PP 1462
Poselnv - Invierte 10s datos de POSE .......ouiuieiiiiii e 1463
PoseMult - Multiplica datos de POSEe ..o e 1465
PoseVect - Aplica una transformacion a un vector ...........ccvevviiiiiiiiiiiicrer e, 1467
Pow - Calcula el resultado de elevar un valor a una potencia ............cccoeeieiiiinnienanene. 1469
PowDnum - Calcula el resultado de elevar un valor a una potencia .............cccceeveiennnnn. 1470
PPMovedinManMode - Comprobar si el puntero de programa se ha movido en el modo
0= L 11 1471
Present - Comprueba si se esta usando un parametro opcional ............cccceeeivieninnnnene. 1472
ProgMemFree - Obtiene el tamafo de memoria libre del programa .................coeeveneee. 1474
PrxGetMaxRecordpos - Obtencion de la posicion maxima de sensor ..................ccc..... 1475
Rand - Genera un NUMEro @aleatorio ..........cvuieeiiiiiiii e e e 1476
RawBytesLen - Obtiene la longitud de un dato de tipo rawbytes ...........ccccoviiiiiiiannnnn. 1478
ReadBin - Lee un byte de un archivo o dispositivode E/S ..., 1480
ReadDir - Lee la siguiente entrada de un directorio .........c.ccoviiiiiiiiiiiiiiic e 1483
ReadMotor - Lee los angulos actuales de [0S MOtores ........cccvvveviiiiiiiiiiiiiiiii e 1486
ReadNum - Lee un nimero de un archivo o dispositivode E/S ..........ccccooiiiiiiiiinannnn. 1488
ReadStr - Lee una cadena de un archivo o dispositivode E/S .............ccceoiiiiiiiiinanene. 1491
ReadStrBin - Lee una cadena de un dispositivo de E/S o archivo binario ..................... 1495
ReadVar - Lee una variable de un disSpositivo .........cccoiiiiiiiiiiiiieeee e 1497
RelTool - Hace un desplazamiento respecto de la herramienta ................cccceiiiiiienins 1499
RemainingRetries - Reintentos restantes aun pendientes ............c.cocoeiiiiiiiiiiiiiienennn. 1501
RMQGetSlotName - Obtener el nombre de un clientede RMQ ..., 1502
RobName - Obtiene el nombre del robot del TCP ... 1504
RobOS - Comprueba si el programa se esta ejecutandoen RCo VC ..........cccccvvvenenenn. 1506
Round - Redondear un valor NUMEKICO .........c.ieueuiieiieeieeee e e e e e e e eenes 1507
RoundDnum - Redondear un valor NUMEKICO ........c.euiiiiieiiiiiiir e e e e aeaes 1509
RunMode - Obtiene el modo de €JeCUCION .........c.ciniiiiiiii e e 1511
SafetyControllerGetChecksum - Obtener la suma de comprobacién del archivo de
CcoNfigUIacCion de USUANIOS ... ..uiuiiiiiiiiii et e e e e e e e e e as 1513
SafetyControllerGetOpModePinCode - Obtener el cédigo pin del modo de

fUNCIONAMIENTO ....eee e 1514
SafetyControllerGetSWVersion - Obtener la version del firmware del Safety Controller ...1515

SafetyControllerGetUserChecksum - Obtener la suma de comprobacion de los parametros

[T L0 =T o [ [ X PP 1516
Sin - Calcula el valor del SENO ........cuiuieiii e e e e 1517
SinDnum - Calcula el valor del SENO0 ........cccuiiiie i e 1518
SocketGetStatus - Obtiene el estado actual de un zécalo ...........ccccoeiieiiiieiiiinieninnennne. 1519
SocketPeek - Prueba para comprobar la presencia de datos en un zécalo ................... 1522
Sqrt - Calcula el valor de la raiz cuadrada ............ccoeieiiiiiiiiie e 1524
SqrtDnum - Calcula el valor de la raiz cuadrada .............coooeiiiiiiiiiiiii e 1525
STCalcForce - Calcula fuerza de la punta de una herramienta servo ................ccccue..... 1526
STCalcTorque - Calcula el par motor de una herramienta servo ............cccoceevivieenennn.. 1528
STlisCalib - Compruebe si una herramienta servo esta calibrada ..................cccooeienls 1530
STisClosed - Comprueba si una herramienta servo esta cerrada ...........cccccocvveieienenn.n. 1532
STlsIndGun - Comprueba si una herramienta servo se encuentra en el modo

(1T =T oT=T ¢ T 1= o | (= PP 1534
STIsOpen - Comprueba si una herramienta servo esta abierta ...........c.ccovveviiiieiennn... 1535
StrDigCalc - Operaciones aritméticas con el tipo de dato stringdig .............covvieiiiannnns 1537
StrDigCmp - Comparar dos cadenas que solo contienen digitos ............coceeeeiiieiininnns 1540
StrFind - Busca un caracter en una cadena de caracteres ...........cocevvvevivieieinienenenennn. 1542
StrFormat: dar formato auna cadena ...........cc.oeiiiiiiiiiiii e 1544
StrLen - Obtiene la longitud de una cadena ..........cccviiiiiiiiiiii e 1546
StrMap - Mapea una cadena de CaraCteres .........vcviviiiieiiiiiiiii e eaa e aeaes 1547
StrMatch - Busca un patron dentro de una cadena de caracteres ............ccevevvivnininnnne. 1549
StrMemb - Comprueba si un caracter pertenece a un conjunto ..........cccceveveivninneienennnn. 1551

14

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

2.190 StrOrder - Comprueba si dos cadenas de caracteres estan ordenadas ........................ 1553
2191 StrPart - Busca una parte de Una Cadena ..........coeuviuiuiiniieieaeieaee e e e e e ee e 1555
2192 StrToByte - Convierte unacadenaenunbyte .......ccooiiiiiiiiiiiii e 1557
2.193 StrToVal - Convierte una cadena de caracteres enun valor ............coeviiieiiiiiiieienenenss 1559
2194 Tan - Calculalatangente .........oeoiiiiiiiii e aeas 1561
2195 TanDnum - Calcula el valor de latangente ...........cccoeiiiiiiiiiiiii e 1562
2196 TaskRunMec - Comprueba si una tarea controla alguna unidad mecanica ................... 1563
2.197 TaskRunRob - Comprueba si una tarea controla algin robot ................ccooiiiiiiiins 1564
2.198 TasksInSync - Devuelve el numero de tareas sincronizadas ...........cccccveviviiieiiiinenns 1565
2199 TasklsActive: Comprobar si una tarea normal estd activa ..........c.cccovvviiiiiiiiiiininnns 1567
2200 TasklsExecuting: Comprobar si la tarea se esta ejecutando .............cccceveiiiiiiieninenennn. 1569
2201 TestAndSet - Comprueba una variable y la establece si no esta establecida ................ 1571
2202 TestDI - Se comprueba si una entrada digital esta activada ..............ccccooeiiiiiiinannn. 1574
2.203 TestSignRead - Obtiene el valor de una sefaldetest ..o, 1576
2.204 TextGet - Obtener un texto de las tablas de textos del sistema ..............cocoieiiiiiininnns 1578
2205 TextTabFreeToUse - Comprueba si una tabla de textos esta libre para su uso .............. 1581
2206 TextTabGet - Obtiene el nimero de una tabla de textos ..............ccocveiiiiiiiiiiiinienennen. 1583
2.207 TriggDataValid - Comprobar si el contenido de una variable de tipo triggdata es valido ...1585
2208 Trunc - Trunca un Valor NUMEKICO .....cuiueieieiiiitie et era s e e e ra s e e e eaa s e earaennnanaes 1587
2209 TruncDnum - Trunca un valor NUMEIICO ........cvuiuiueiieie e e e e e e e e e e neenas 1589
2210 Type - Obtiene el nombre del tipo de dato de una variable ..............cccooviiiiiiiiinins 1591
2211 UlAlphaEntry - Introduccidn alfanumeérica del usuario ...........ccccvviviiiiiiiiiiiicineenes 1593
2.212 UlClientExist - Existe cliente de uSUario ............c.cveviiiiiiiiiii e 1600
2213 UIDnumEntry - Introduccidn de nUmero de USUArO .......cccovuveieieiiiieieiiirereeeeeeeenns 1602
2214 UIDnumTune - Ajuste de NUMEero de USUAIIO .......cueuieieieiieeieeee e eaeeaeaeraranenenas 1610
2215 UlListView - Vista de lista de USUAIIO ..........ccoiiiiiiiiiiii e e 1618
2216 UlMessageBox - Cuadro de mensaje de usuario de tipo avanzado .............ccceeeeeinnnnn. 1627
2217 UINumEntry - Introduccion de NnUmero de USUArio .......cccevuieieieiiiiiiiiiiiiie e eeeieeaeans 1636
2218 UINumTune - Ajuste de NUMEro de USUAIO .......coeuiuiuiiuiniiiiiiieieeeieere e eaeeaenenes 1643
2219 ValidIO - Sefial de E/S valida para SU USO ........coeuceuiuininreieiiaeeaesnrereneaeaesassnsnnens 1650
2220 ValToStr - Convierte un valor en una Cadena ..........ccoeuvuieieieieiiiaeaearererereaeaeeenenes 1652
2221 VectMagn - Magnitud de Un VECIOF POS .....c.uiuiuiiiiieiii et e e e e e e 1654
2222 XOR - Evalia un valor [0QICO .....cuiuieiiiiieii et e e e e e 1656
3 Tipos de datos 1657
3.1 aiotrigg - Condicidn de disparo con E/S analdgica ..........ccoeiviiiiiiiiiii e 1657
3.2 ALIAS - Asignacion de un tipode datode alias ..........ccoeieiiiiiiiiiiiiii e 1659
KT I oo o] IV -1 [T (Y- [ Yo [ [oT o 1= RSP P 1660
3.4 Dbtnres - Datos de resultado de pulSador ...........ccoviiiiiiiiii e 1661
3.5  busstate-Estadodelaredde E/S ... 1663
3.6 buttondata - Datos de botON .........coniii e 1664
3.7 byte - Valores enteros 0-255 ... e eeas 1666
3.8 cameradev - dispoSitivo de CAMAra .......ccooiiiniiiiiiii e 1667
3.9 camerastatus: estado de comunicacidn de la camara ............cccoveieiiieiiiieiii i, 1668
3.10 cameratarget - datos de CAMAIA ........ouveieiiiiiiiiiiii e e e e e s e e e eaens 1670
3.11 capaptrreferencedata - Datos de configuracion variable para seguimiento del punto ...... 1673
3.12 capdata - Datos CAP .......iuieii e e e as 1675
3.13 caplatrackdata - Datos de seguimiento de sensor de seguimiento anticipatorio de CAP ..1679
3.14 capspeeddata - Datos de velocidad para CAP ........cooeiiiiiiiiiiiii e 1683
3.15 capstopmode - Define modos de paro para CAP ........oiiiiiiiiiii e 1685
3.16 captrackdata - Datos de seguimiento de CAP ..ot 1686
3.17 capweavedata - Datos de oscilacion para CAP .........ccoiiiiiiiiiiiiei e 1689
3.18 cfgdomain - Dominio de configuracion ..............cociiiiiiii i e aeans 1696
3.19 clock - MediCion de tiEMPO ......ciiiiiii e 1697
3.20 confdata - Datos de configuracion del robot ... 1698
3.21 corrdescr - Descriptor de generador de COrreCCIONES .......ccvvvevuiiiiiieiiiieiieereaeaeeann 1706
3.22 datapos - Inclusion de un bloque para un objeto de datos ...........cccoevviiiiiiiiiiiinnnenenen. 1708
3.23 dionum - Valores digitales (0-1) ..o e 1709
3.24 dir - Estructura de directorio de archivos ...........coiiiiiiiiiiiii e 1710
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 15

3HACO050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

3.25
3.26
3.27
3.28
3.29
3.30
3.31
3.32
3.33
3.34
3.35
3.36
3.37
3.38
3.39
3.40
3.41
3.42
3.43
3.44
3.45
3.46
3.47
3.48
3.49
3.50
3.51
3.52
3.53
3.54
3.55
3.56
3.57
3.58
3.59
3.60
3.61
3.62
3.63
3.64
3.65
3.66
3.67
3.68
3.69

3.70
3.71
3.72
3.73
3.74
3.75
3.76
3.77
3.78
3.79
3.80
3.81
3.82

dnum - Valores nuUmMEricos dobles ..........c.ciiiiiiiiiiiii e 1711
errdomain - DOMINIO del €ITOr .........eei e e e 1713
errnumM - NUMEIO @ €ITOF ......uieieie it e et e e s e e s e e e e e eneas 1715
L= ] (g 07 To (=10 F= W [ =T 4 (o PP 1723
=]y o T I T o T X o [T o PPN 1724
event_type - Tipo de rutina de eVento .........ccooiiiiiiiiiii e 1726
exec_level - Nivel de €JECUCION ..........oeiiiniii e e e e e e 1727
extjoint - Posicion de 10S €jes eXterNOS .........c..oe i 1728
flypointdata - Datos para inicio/fin sobre lamarcha .............cccooeiiiiiii 1730
handler_type - Tipo de gestor de €JeCUCION .........cceiiiiiiiiiiiiiii e 1733
icondata - Datos de visualizacion de iCONOS .........c.ceicuiiiuiiiiieieiee e e 1734
identno - Identidad para las instrucciones de movimiento ...........cccooiiiiiiiiiiiiiiiinennnns 1736
intnum - Identidad de iNterrupCioN ..........cooniiiii e e e e 1738
iodev - DiSPOSItiVO dE E/S ... i e e e ea 1740
iounit_state - Estado del dispositivo de E/S ........o.ouiiiiiiiiiiic e 1741
jointtarget - Datos de POSICION A€ €& .......vvieiiiiiiiiiiii s 1742
listitem - Estructura de datos de elementos de lista .............cccovviiiiiiiiiiiiii e, 1744
loaddata - Datos de Carga ......covveiuiiiiii e e e 1745
loadidnum - Tipo de identificacion de carga ...........cccoeiiiiiiiiiiii e 1752
loadsession - Sesion de carga de Programa .........coceveveieremaeaeaerrnreaeaeaeaeaeearnaneans 1754
mecunit - Unidad MECANICA ........coviniiiiii e e e e e e 1755
motsetdata - Datos de parametros de movimiento ............coviiiiiiiiiiiii i 1757
NUM - ValoreS NUIMEIICOS ......cueieeieien et et e e et ear e e e e s e e e e e r e e r e e re e eens 1764
opcalc - Operador aritMEtiCO .........oeveiiiiiiii e e 1766
opnum - Operador de COMPArACION ........cuiurereeeeeaerararereaearaeararnrareaeaeaeaeaenrnrnrenen 1767
(o] 1= Y AR @ 15 T= 31 =Tt L] o P 1768
paridnum - Tipo de identificacion de pardmetro ...........oveviiiiiiiiiiiii e 1773
paridvalidnum - Resultado de ParldRobValid ...........ccccoiiiiiiiiii e 1775
pathrecid - Identificador de grabadora de trayectorias ...........ccccoeieiiiiiiiiiiiiiiieieeen, 1777
pnpdata: Configurar las trayectorias de eleccion y colocacion .............ccevvveviiiieenene. 1779
POS - POSICIONES (SOIO X, Y Y Z) e ieei et e e e e e e e e e e e r e e e e e e enenns 1781
pose - Transformaciones de coordenadas ...........ccocociiiiiiiiiiiii e 1783
processtimes - TIEMPOS A8 PrOCESO ....u.uiuiuiiiiiiieiiatit et eaeaea e raraeaeaeananeaens 1784
progdisp - Desplazamiento de programa .........cccoeveiiiiiiiiiioiieee e 1785
rawbytes - Datos Sin formato ... 1788
restartblkdata - bloque de datos para el reiniCio ..........cccoeveiiiiiiiiii e 1790
restartdata - Datos de reinicio de sefales de diSparo ............cccceviiiiiiiiiiiiiiiieenn 1792
rmgheader - Encabezado de mensaje de RAPID Message Queue ..........cocoveviieininnnnn.. 1796
rmgmessage - Mensaje de RAPID Message QUEUE ...........oeveiiiiiiiiiieiieneeeeaeans 1798
rmgslot - Numero de identidad de un cliente de RMQ ...........cooiiiiiiiiiiiiiieeeenes 1800
robjoint - Posicion de eje de los ejes del robot ........c..oeiiiiiiiiiiii e, 1801
robtarget - Datos de POSICION .......cuiuiiii e e e e 1802
sensor - Descriptor de dispositivo eXIerno .........coveiiiiiiii i 1806
sensorstate - Estado de comunicacion del dispositivo ...........cooieieiiiiiiiiiins 1808
sensorvardata - Configuraciéon de multiples variables de datos para la interfaz de

LS 1T = 1809
shapedata - Datos de forma de zonas MUNAO .........covuiiiiiiiiiii e 1811
signalorigin - Describe el origende lasefal de E/S ..........ccooeiiiiiiiiiiiiiiiiceeeeeenes 1813
signalxx - Sefales digitales y analdgiCas .........ccovoriieieiiiiieiiir e e 1815
socketdev - Dispositivo de ZOCalIO0 .......c.cueninieie e 1817
socketstatus - Estado de comunicacidon de zécalo ..........c.coieiiiiiiiiiiiiii 1818
speeddata - Datos de velocidad ... 1819
stoppointdata - Datos de punto de Paro ...........eeiiiiiiiiii e 1823
=] (g T B 0= Vo =1 o F- PP 1830
stringdig - Cadena de caracteres con s6lo dos digitos .........ccoviviiiiiiiiiiiiicceeeeas 1832
supervtimeouts - Tiempos limite de supervisién de intercambio ...............cccoviiiinnne. 1833
switch - Pardmetros opCionales ..........ouieiiiiiiiiiiii e 1835
symnum - NUMEro SiMbOLCO .......iuiiiiiiiiiiiiiii e e aeaas 1836
syncident - Identidad de punto de sincronizacion ..............ccoeviiiiiiiiiiiiii e 1838

16

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



Contenido

3.83 System data - Ajustes de datos del sistema RAPID actual ...................
3.84 taskid - Identificacion de tarea ...........cccooiieiiiiiiii e
3.85 tasks - Tareas de programa RAPID .......ccoiiiiiiiiiiiiiiiice e
3.86 testsignal - Seflal de prueba .........cccoiiiiiiiiiii
3.87 tooldata - Datos de herramienta ............cooeiiiiiiiiiii e
3.88 tpnum - Numero de ventana del FlexPendant ...............cccocoeiiiieienennn..
3.89 trapdata - Datos de interrupcion para la rutina TRAP actual .................
3.90 triggdata - Eventos de posicionamiento, trigg .........c.ccociiiiiiiiiiiinnnans
3.91 triggios - Eventos de posicionamiento, trigg ........cccoeviiiiiiiiiiiiiiiinennnn.
3.92 triggiosdnum - Eventos de posicionamiento, trigg ..........ccevveieiienennn..
3.93 triggmode - Disparar modo de acCion ..........cccceiviiiiiiiiiiiiiieiiieieeeeeens
3.94 triggstrgo - Positioning events, trigg ......coovviiiiiii e
3.95 tsp_status: Estado de panel de seleccion de tareas ...............ccceenenen.
3.96 tunetype - Tipo de ajuste de Servo .........ccoiiiiiiiiiiiiiieieeeaeas
3.97 uishownum - ID de instancia para UIShOw ............cccociiiiiiiiiiiiiienenen..
3.98 weavestartdata - Datos de inicio de oscilacion ............c.coceveviiiiiienann.
3.99 wobjdata - Datos del objeto de trabajo ............c.cooeiiiiiiiiiii
3.100 wzstationary - Datos de zona mundo estacionaria .............cccoveeieviennnns
3.101 wztemporary - Datos de zona mundo temporal ............c.cocevieieiiiinnnnnn.
3.102 zonedata - Datos de ZoNas .........coeiiiiiii e

4 Ejemplos de tipos de programacion

41 Gestor de ERROR con movimientos ......cccoveeiiiiiiiiiii i aee

4.2 Rutinas de servicio con 0 Sin MOVIMIeNtOS .......ccovviiiiiiiiiiiiiiiieeeens

4.3 Interrupciones de E/S del sistema con o sin movimiento .....................

4.4 Rutinas TRAP con MOVIMIENTOS ....c.viiiiiiiiiiiii i i i rieenineaaes
indice

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.

17



Esta pagina se ha dejado vacia intencionadamente
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Descripcion general de este manual

Acerca de este manual
Este es un manual de referencia técnica destinado a los programadores de RAPID.
En este manual se detallan las instrucciones, las funciones y tipos de datos basicos
de RAPID.

Este manual describe RobotWare 6.

Utilizacion
Este manual debe leerse durante la programacion y siempre que se necesite
informacion especifica acerca de una instruccion, funcion o tipo de dato de RAPID.

¢A quién va destinado este manual?
Este manual esta destinado a personas que tengan cierta experiencia anterior con
la programacion, por ejemplo un programador de robots.

Requisitos previos
El lector debe tener cierta experiencia en programacién y haber estudiado:
« Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Organizacion de los capitulos
Este manual esta organizado en los capitulos siguientes:

Capitulo Contenido

Instrucciones Descripciones detalladas de todas las instruc-
ciones basicas de RAPID, con ejemplos de
cémo usarlas.

Funciones Descripciones detalladas de todas las funcio-
nes basicas de RAPID, con ejemplos de como
usarlas.

Tipos de datos Descripciones detalladas de todos los tipos

de datos basicos de RAPID, con ejemplos de
como usarlas.

Ejemplos de tipos de programacion Una vision general de como escribir cédigo
de programa con instrucciones/funciones/tipos
de datos diferentes. Este capitulo también
contiene sugerencias y explicaciones de pro-

gramacion.
Referencias

Referencia ID de documen-
to

Manual de referencia técnica - RAPID Overview 3HAC050947-005

Technical reference manual - RAPID kernel 3HAC050946--
001

Application manual - Controller software IRC5 3HAC050798--
001

Manual del operador - RobotStudio 3HAC032104-005

Continua en la pagina siguiente
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Descripcion

Publicado con RobotWare 6.0.

ﬂ Nota

En el caso del IRC5 con RobotWare 5, consulte el manual 3BHAC16581-001.

Publicado con RobotWare 6.01.

Anadidos los siguientes tipos de datos, instrucciones y funciones:
AliaslOReset - Restablecer una senal de E/S con un nombre de alias
en la pagina 42, TriggJIOs - Movimientos de ejes del robot con
eventos de E/S en la pagina 981

Anadida informacion acerca de los robots de 7 ejes al tipo de dato
confdata - Datos de configuracion del robot en la pagina 1698.

Publicado con RobotWare 6.02.

Anadidos los siguientes tipos de datos, instrucciones y funciones
comunes:

SaveCfgData - Guardar parametros del sistema a un archivo en la
pagina 676, cfgdomain - Dominio de configuracion en la pagina 1696,
TriggDataCopy - Copiar el contenido de una variable de tipo triggdata
en la pagina 942, TriggDataReset - Restablecer el contenido en una
variable de tipo triggdata en la pagina 944, TriggDataValid - Comprobar
si el contenido de una variable de tipo triggdata es valido en la pagi-
na 1585

Alnput - Lee el valor de una sefal analdgica de entrada en la pagi-
na 1199, Dinput - Lee el valor de una sefal digital de entrada en la
pagina 1307, Ginput - Lee el valor de una sefal de entrada de grupo
en la pagina 1372

Anadidos todos los tipos de datos, instrucciones y funciones para
la opcién de RobotWare Integrated Vision.

Anadido un aviso acerca de la distancia de rotura a SoftAct - Activa
el servo suave en la pagina 796.

Anadidas funciones trigonométricas para el tipo de dato dnum:
ACosDnum, ASinDnum, ATanDnum, ATan2Dnum, CosDnum,
TanDnum, SinDnum

Anadidas las instrucciones RAPID para la funcionalidad EGM Path
Correction.

Correcciones menores.

Publicado con RobotWare 6.03.

Anadida nueva funcionalidad a la instruccién MotionProcessModeSet
- Configuracion del modo de proceso de movimientos en la pagina401.

Anadidas instrucciones, funciones y tipos de datos de CAP.
Anadidas instrucciones y funciones de Cyclic bool.

Se afadieron instrucciones y funciones relacionadas con la seguridad
funcional.

signalxx es ahora un tipo de dato de semivalor que permite opera-
ciones orientadas a valores; consulte signalxx - Sefales digitales y
analdgicas en la pagina 1815.

Correcciones menores.

Continuacion
Revisiones
Revision
A
B
C
D

Continua en la pagina siguiente

Publlcado con RobotWare 6.04.

Anadida la seccion SafetyControIIerGetOpModePlnCode Obtener
el cédigo pin del modo de funcionamiento en la pdgina 1514.

Se afiadieron nuevas instrucciones para visualizar condiciones de
espera; consulte UIMsgWrite - Cuadro de didlogo de mensaje de
usuario tipo sin espera en la pagina 1042.
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Continuacion

Revision Descripcion

Se afnadié recuperacion de errores ERR_TASKNAME donde faltaba.

Anadidos SetLeadThrough - Activar y desactivar proceso de guiado
en la pagina 737y IsLeadThrough - Comprobar el estado del proceso
de guiado en la pagina 1400.

Correcciones menores.

E Publicado con RobotWare 6.05.

Se han afadido nuevas instrucciones para Integrated Vision, consulte
AliasCamera - Define un dispositivo de camara con un nombre de
alias en la pagina 36.

Se han anadido nuevas instrucciones matematicas para calculo de
matrices, consulte MatrixSolve - Soluciona un sistema de ecuaciones
lineales en la pagina 382.

Se han anadido nuevas instrucciones para la distancia recorrida y
el tiempo ocupado para Track Motion, consulte ResetAxisDistance
- Restablece la informacion de distancia recorrida para el eje en la
pdgina 633.

Se ha anadido la posibilidad de interrumpir todas las instrucciones
Ulxx y TPxx con un booleano persistente.

Se han anadido nuevas instrucciones para manejar multiples varia-
bles desde un dispositivo, consulte WriteVarArr - Escribe multiples
variables en un dispositivo sensor en la pdgina 1162.

Se han eliminado las instrucciones DitherAct y DitherDeact.
Correcciones menores.

F Publicado con RobotWare 6.06.

Anadida la seccion FitCircle: Se ajusta a un circulo con puntos 3D
en la pagina 221.

Anadida la secciéon GetJointData - Permite obtener datos conjuntos
especificos en la pagina 239.

Anadidos GetTSPStatus: Obtener el estado del panel de seleccion
de tareas actuales en la pdgina 1368y tsp_status: Estado de panel de
seleccion de tareas en la pdgina 1869.

Anadida la seccion IsBrakeCheckActive: Comprobar si la prueba de
frenos esta en marcha en la pagina 1390.

Anadidos TaskisActive: Comprobar si una tarea normal esta activa
en la pagina 1567y TasklsExecuting: Comprobar si la tarea se esta
ejecutando en la pagina 1569.

Correcciones menores.

G Publicado con RobotWare 6.07.

Se anadieron las funciones MaxExtLinearSpeed - Velocidad maxima
de eje adicional en la pagina 1415, MaxExtReorientSpeed - Velocidad
de giro maxima de eje adicional en la pagina 1416 y MaxRobReorientS-
peed - Velocidad de reorientacion maxima del robot en la pagina 1417.
Para speeddata - Datos de velocidad en la pagina 1819, el valor prede-
finido vmax se cambi6 para usar los valores maximos devueltos por
estas funciones.

Se afadio la funcion CrossProd - Producto cruzado de dos vectores
pos en la pagina 1285.

Se anadié informacion sobre cuadrantes para robots de 7 ejes en
la seccion confdata - Datos de configuracion del robot en la pagi-
na 1698.

Se actualizé informacion sobre limitaciones para MoveC - Mueve el
robot en circulo en la pagina 413.

Se anadieron limitaciones para Comment - Comentario en la pagi-
na 160.

Se aclaré la ejecucion del programa al utilizar \LockAxis4 en la
instruccion SingArea. También se retir6 nota indicando que

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Revision

Descripcion

\LockAxis4 solo puede utilizarse en robots de eslabones en serie.
Consulte SingArea - Define el método de interpolacion alrededor de
puntos singulares en la pagina 756.

Actualizada la seccion PathResol - Ajusta la resolucion de la trayec-
toria en la pagina 555.

Cambios menores en las limitaciones en WriteCfgData - Escribe un
atributo de un parametro del sistema en la pdgina 1150.

Se anadieron las instrucciones CapAPTrSetupAl - Configurar un
seguimiento del punto controlado por sefiales de entrada analdgicas
en la pagina 88, CapAPTrSetupAO - Configurar un seguimiento del
punto controlado por sefales de salida analdgicas en la pagina 91,
CapAPTrSetupPERS - Configurar un seguimiento del punto contro-
lado por variables persistentes en la pagina 94 y el tipo de datos
capaptrreferencedata - Datos de configuracion variable para segui-
miento del punto en la pagina 1673.

Se afiadieron modos de seguimiento 13, 14 y 15 al tipo de datos
trackdata.

Se aclaré el orden de giro en OrientZYX - Genera una orientacion a
partir de angulos Euler en la pdgina 1441y RelTool - Hace un despla-
zamiento respecto de la herramienta en la pagina 1499.

Se afadieron las instrucciones EGMStreamStart, EGMStreamStop
y EGMWai tCond.

Publicado con RobotWare 6.08.

Correcciones menores.

Actualizadas las limitaciones con informacién sobre la declaracién
de variable de senal para AliaslO - Define una senal de E/S con un
nombre de alias en la pagina 39.

Anadidos los datos predefinidos de PRESS_TENDING_MODE a Mo-
tionProcessModeSet - Configuracion del modo de proceso de movi-
mientos en la pagina 401.

Anadida la instruccién MovePnP y los tipos de datos pnpdata.
Anadida la instrucciéon SoftElbow.

Cambios menores en zonedata - Datos de zonas en la pagina 1883.
Referencia a Manual de referencia técnica - RAPID Overview, donde
se describe de manera mas detallada los cambios en las trayectorias
de esquinas.

Anadida la funciéon GetUASUserName.

Continua en la pagina siguiente

Publicado con RobotWare 6.09.

Cambios realizados en texto y ejemplos para comunicacion, centran-
dose menos en los puertos serie y mas en los dispositivos de E/S
en general.

Descripcion de ERR_UNKINO actualizada en la seccién errnum -
Numero de error en la pagina 1715.

Descripcion actualizada sobre el nivel de acceso de las senales en
WZDOSet - Activacion de salidas digitales basadas en zonas mundo
en la pagina 1171.

Anadido el argumento faltante \StreamStart a las instrucciones
EGMActJoing y EGMActPose.

Descripcion actualizada del argumento RestartDist en la instruc-
cién CapRefresh.

Informacion de limitacion actualizada para varias instrucciones.
Las instrucciones WaitSensor, WaitWObj y Errnum han sido actua-
lizadas con informacion acerca de ERR_CNV_0BJ_LOST.

Ejemplo de cédigo corregido en switch - Parametros opcionales en
la pagina 1835.
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Continuacion

Revision Descripcion

Instrucciones anadidas:
» CAPSetStopMode - Establecer el modo de paro para errores de
ejecucion en la pagina 133
« GetTorqueMargin - Lee el menor margen de par en la pagina 1366

« PathLengthReset - Restablece el valor de longitud de trayectoria
actual del contador en la pagina 533

« PathLengthStart - Activa el contador que monitoriza la longitud de
trayectoria en la pagina 535

» PathLengthStop - Detiene el contador que monitoriza la longitud de
trayectoria en la pdgina 537
* ResetTorqueMargin - Restablecer el menor margen de par en la
pagina 639
Funciones afadidas:

» PathLengthGet - Lee el valor de longitud de trayectoria actual del
contador en la pdgina 1451

Tipos de datos afiadidos:
« capstopmode - Define modos de paro para CAP en la pagina 1685

K Publicado con RobotWare 6.10.

« Correccion en la funcion PathLengthGet.

- Anadida informacion relacionada con IRB 5500 en las secciones
ConfJ - Controla la configuracion durante el movimiento de los ejes
en la pagina 162 y ConfL - Monitoriza la configuracion durante el
movimiento lineal en la pagina 164

« Lainformacion relacionada con Externally Guided Motion se ha
movido a un manual independiente, 3HAC073319--001.

L Publicado con RobotWare 6.10.02.
» Informacién actualizada las para instrucciones SetAl IDataval y
SetDataSearch.
M Publicado con RobotWare 6.11.

« Informacién actualizada para la funcién TextGet.

« Se ha afadido una nueva recuperacion en caso de error para enum
ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK.

« Instrucciones afadidas:

- SimCollision: simular una colision en la pagina 755

- StrFormat: dar formato a una cadena en la pagina 1544
* Funciones anadidas:

- CamGetMode: obtener el modo actual de la camara en la pa-
gina 1266

» Tipos de datos afiadidos:
- camerastatus: estado de comunicacion de la camara en la
pagina 1668
e STIndGuny STIndGunReset actualizados con informacion de la
herramienta servo.

+ Se haafadido una nueva instruccién 10EventMessage enlOEvent-
Message: activar/desactivar mensajes de eventos de E/S desde el
dispositivo en la pdgina 303.

» Se ha ahadido una nueva funcién 1sCol IFree en IsCollFree: com-
prueba si la posicion colisionaria en la pdgina 1391.

» Funcién EGMGetState y tipos de datos egmframetype y egmident
retirados del manual y trasladados a AM Externally Guided Motion.

N Publicado con RobotWare 6.12.
» Instrucciones anadidas:

- CamStartSetParameter - Iniciar la operacion de ajuste de un
parametro en la pdgina 76

Continua en la pagina siguiente
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Revision
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- CamWaitSetParameter - Esperar hasta que una operacion de
ajuste esté lista en la pagina 81
» Funciones afadidas:
- Rand - Genera un numero aleatorio en la pagina 1476
« Se ha actualizado la informacion sobre los archivos .xml en la funcion
TextTabGet - Obtiene el numero de una tabla de textos en la pagi-
na 1583.
« Se han anadido nuevos argumentos (de Arg3 a Arg6) para
StrFormat y TextGet.
- Anadidas limitaciones para la instrucciéon StartLoad, consulte
StartLoad - Carga de programa durante la ejecucion en la pagina817.
» Se haactualizado la informacion sobre el uso de la instruccion Stop

en rutinas de evento, consulte Stop - Detencion de la ejecucion del
programa en la pagina 847.

Publicado con RobotWare 6.13.
« Correcciones menores de imagen en secciones relacionadas con
las instrucciones de espera.
» Nuevo ejemplo en la seccion WaitUntil - Esperar hasta que se cumple
una condicion en la pagina 1124.

» Se anadieron requisitos previos para GetAxisDistance - Proporciona
la informacion de distancia recorrida por el eje en la pagina 1336.

Publicado con RobotWare 6.14.

« Se han actualizado las descripciones de las funciones StrFind -
Busca un caracter en una cadena de caracteres en la pagina 1542,
StrMatch - Busca un patron dentro de una cadena de caracteres en
la pagina 1549y StrMemb - Comprueba si un caracter pertenece a un
conjunto en la pagina 1551.

+ Informacién actualizada sobre las limitaciones de la instruccién
STIndGunReset.

» Se ha anadido el argumento Compact a las funciones DnumToStr
y NumToStr.

+ Se ha anadido el argumento MSec a la funcién GetTime.
+ Se ha anadido el argumento opcional ErrorNumber a Waituntil.

* Se han anadido los argumentos opcionales TimeOutSignal,
TimeOutGOSignal y TimeOutGOValue aWaitUntil, WaitDIl,
WaitDO, WaitGl, WaitGO, WaitAl y WaitAO.

« Se ha afadido el error ERR_GO_LIMaWaitUntil, WaitDI,
WaitDO, WaitAl y WaitAO.

« Se han afnadido los errores ERR_UI_NOACTION, ERR_UI_BUTTONS
y ERR_UI_ICON en errnumy las instrucciones y funciones relacio-
nadas.

« Correcciones menores.

Publicado con RobotWare 6.15.
- Se ha actualizado la informacion sobre el argumento Signal para
la instruccion SetupCyclicBool - Configurar una condicion de Cyclic
bool en la pagina 742.

Publicado con RobotWare 6.15.03.
+ Se afnadié la funcion GetNextOption - Obtener el nombre de las op-
ciones instaladas en la pagina 1351.

- Seafadio la instruccién TriggAbsdJ - Movimientos absolutos de ejes
del robot con eventos en la pagina 919.

« Eliminado el error ERR_UI_NOACTION.
« Correcciones menores.

Continua en la pagina siguiente
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T

Publicado con RobotWare 6.15.04.
« Instrucciones anadidas:

- Descripcion actualizada del tipo de datos stoppointdata - Datos de

punto

MatrixAdd - Calcula la suma de dos matrices en la pdagina 368
MatrixInverse - Invertir una matriz en la pagina 371

MatrixMult - Multiplicar dos matrices o multiplicar matriz con
escalar en la pagina 375

MatrixReset - Poner a 0 todos los elementos de una matriz
en la pagina 380

MatrixSub - Calcula la diferencia entre dos matrices en la pa-
gina 387

MatrixTranspose - Transponer una matriz en la pagina 393

de paro en la pagina 1823.
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1 Instrucciones

1.1 AccSet - Reduce la aceleraciéon
RobotWare Base

1 Instrucciones

1.1 AccSet - Reduce la aceleracion

Utilizacion

AccSet se utiliza en el caso de manejar cargas fragiles o para reducir las
vibraciones y errores en la trayectoria. Permite obtener aceleraciones y
deceleraciones mas lentas, lo que da lugar a movimientos mas suaves en el robot.
Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Ejemplo 3

Argumentos

Acc

Ramp

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccién AccSet.

AccSet 50, 100;
La aceleracion se limita al 50% del valor normal.

AccSet 100, 50;

La rampa de aceleracion esta limitada al 50 % del valor normal, lo que significa
que el tiempo en alcanzar la aceleracion se duplica.

AccSet 100, 100 \FinePointRamp:=50;

La rampa de deceleracion al decelerar hacia un punto fino se limita al 50% del
valor normal.

AccSet Acc Ramp [\FinePointRamp]

Tipo de dato: num

Aceleracion y deceleracion como porcentaje de los valores normales. EI 100 %
corresponde a la aceleracién maxima. Un valor de entrada < 20 % da lugar a un
20 % de la aceleracién maxima.

Tipo de dato: num

La velocidad con que aumentan la aceleracién y la deceleracion como porcentaje
los valores normales. La reduccion de este valor permite limitar la vibracion. El
100 % corresponde a la velocidad maxima. Un valor de entrada < 10 % proporciona
un 10 % de la velocidad méaxima.

Continua en la pagina siguiente
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RobotWare Base
Continuacion

[\FinePointRamp]

Las figuras muestran como la reduccidn de la aceleracion da lugar a unos
movimientos mas suaves.

Aceleracion

Tiempo
AccSet 100, 100, es decir, aceleracion normal
Aceleracion Aceleracion
Tiempo Tiempo
AccSet 30, 100 AccSet 100, 30

xx0500002146

Tipo de dato: num

La velocidad a la que la deceleracion disminuye como porcentaje de los valores
normales. El parametro sélo afecta a la rampa cuando el robot decelera hacia un
punto fino. En un punto fino, el valor de rampa de deceleracion es una combinacion
de este parametro y el valor Ramp, Ramp * FinePointRamp. El parametro debe
ser mayor que 0 y estar dentro del intervalo de 0 a 100%.

Si no se usa este argumento opcional, el valor FinePointRamp se cambia al valor
predeterminado, 100%.

Ejecucion de programas

La aceleracion se aplica a la siguiente instruccién de movimiento ejecutada, tanto
en el robot como en los ejes externos hasta que se ejecute una nueva instruccion
AccSet.

Los valores predeterminados (AccSet 100, 100) se establecen automaticamente
+ cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
 al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo
- aliniciar la ejecucion del programa desde el principio
« al mover el puntero del programa a main
« al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

Sintaxis

AccSet
[ Acc ":=" ] < expression (IN) of num> *,*
[ Ramp ":=" ] < expression (IN) of num >

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

[ "\"FinePointRamp ":=" < expression (IN) of num> 1] ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Datos de parametros de movimiento

motsetdata - Datos de parametros de movimiento
en la pagina 1757

Reduccidn de la aceleracion del TCP a
lo largo de la trayectoria

PathAccLim - Reduce la aceleracion del TCP a lo
largo de la trayectoria en la pagina 529

Definicion de la velocidad maxima

VelSet - Cambia la velocidad programada en la
pagina 1060

Control de aceleracién en el sistema de
coordenadas mundo

WorldAccLim - Control de aceleracion en el siste-
ma de coordenadas mundo en la pagina 1139

Instrucciones de posicionamiento

Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1 Instrucciones

1.2 ActEventBuffer - Activacion de bufer de eventos
RobotWare Base

1.2 ActEventBuffer - Activacion de bufer de eventos

Descripcion
ActEventBuffer no se utiliza para activar el uso del bufer de eventos en la tarea
actual de programa de movimiento.
Las instrucciones ActEventBuffer y DeactEventBuffer deben usarse al
combinar una aplicacion con puntos finos y una aplicacion continua en la que las
sefales deben activarse de antemano debido al uso de equipos de proceso lentos.
Esta instruccién sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ActEventBuffer:

Ejemplo 1

DeactEventBuffer;
I Use an application that uses finepoints, such as SpotWelding

I Activate the event buffer again

ActEventBuffer;

I Now it is possible to use an application that needs
I to set signals in advance, such as Dispense

DeactEventBuffer desactiva el bufer de eventos configurado. Al utilizar una
aplicacion con puntos finos, el arranque del robot desde el punto fino sera mas
rapido. Al activar el bufer de eventos con ActEventBuffer, es posible activar las
sefhales de antemano para una aplicacion que usa equipos de proceso lentos.

Ejecucion de programas
El uso de un bufer de eventos se aplica a la siguiente instruccion de movimiento
del robot ejecutada, de cualquier tipo, y se mantiene vigente hasta la ejecucién
de una instruccion DeactEventBuffer.

La instruccion esperara hasta que el robot y los ejes externos hayan alcanzado el
punto de paro (ToPoint de la instruccion de movimiento actual) antes de la
activacion del bufer de eventos. Por tanto, se recomienda programar con un punto
fino la instruccién de movimiento precedente a ActEventBuffer.

El valor predeterminado (ActEventBuffer) se establece automaticamente
« cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
- al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo
« al iniciar la ejecucion del programa desde el principio
+ al mover el puntero del programa a main
« al mover el puntero del programa a una rutina

- al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.2 ActEventBuffer - Activacion de bufer de eventos

Limitaciones

RobotWare Base
Continuacion

ActEventBuffer no puede ejecutarse en rutinas de RAPID que estén conectadas
a los siguientes eventos especiales del sistema: PowerOn, Stop, QStop, Restart

o Step.

Sintaxis
ActEventBuffer ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Desactivacion de bufer de eventos

DeactEventBuffer - Desactivacion de bufer de
eventos en la pagina 191

Configuracion de Event preset time

Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema

Datos de parametros de movimiento

motsetdata - Datos de parametros de movimiento
en la pagina 1757
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1 Instrucciones

1.3 ActUnit - Activa una unidad mecanica

RobotWare Base

1.3 ActUnit - Activa una unidad mecanica

Utilizacion

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

MechuUnit

ActUnit se utiliza para activar una unidad mecanica.

Puede usarse para determinar qué unidad debe estar activa, por ejemplo cuando
se utilizan unidades de accionamiento comunes.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ActUnit:

ActUnit orbit_a;
Activacion de la unidad mecanica orbit_a.

ActUnit MechUnit

Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit
El nombre de la unidad mecanica a activar.

Ejecucion de programas

Cuando la trayectoria efectiva del robot y de los ejes externos ha sido completada,
la trayectoria del nivel de trayectoria actual se borra y se activa la unidad mecanica
especificada. Esto significa que es controlada y monitorizada por el robot.

Si varias unidades mecanicas comparten una misma unidad de accionamiento, la
activacion de una de estas unidades mecdanicas también conecta la unidad a la
unidad de accionamiento comun.

Limitaciones

Si esta instruccion va precedida de una instruccion de movimiento, ésta ultima
debe programarse con un punto de paro (zonedata fine), no un punto de paso.
De lo contrario, no sera posible reanudar la ejecucion tras una caida de suministro
eléctrico.

ActUnit no puede ejecutarse en rutinas de RAPID que estén conectadas a los
siguientes eventos especiales del sistema: PowerOn, Stop, QStop, Restart, Reset
o Step.

Es posible usar ActUnit - DeactUnit en el nivel StorePath, pero al ejecutar
RestoPath deben estar activadas las mismas unidades mecanicas que al ejecutar
StorePath. Esta operacion en la grabadora de trayectorias y la trayectoria del
nivel basico estaran intactas, pero la trayectoria del nivel StorePath se borrara.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

Sintaxis
ActUnit

1.3 ActUnit - Activa una unidad mecanica
RobotWare Base
Continuacion

[ Mechunit ":=" ] < variable (VAR) of mecunit> ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion
sobre

Consulte

Desactivacion de unidades meca-
nicas

DeactUnit - Desactiva una unidad mecanica en la pagi-
na 193

Unidades mecanicas

mecunit - Unidad mecanica en la pagina 1755

Mas ejemplos

DeactUnit - Desactiva una unidad mecanica en la pagi-
na 193

Comprobar si una unidad mecani-
ca esta activada o no.

IsMechUnitActive - Indica si una unidad mecanica esta
activa en la pagina 1402

Grabadora de trayectorias

PathRecMoveBwd - Hace retroceder la grabadora de
trayectorias en la pagina 539
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1 Instrucciones

1.4 Add - Suma un valor numérico
RobotWare Base

1.4 Add - Suma un valor numérico

Utilizacion
Add se utiliza para sumar o restar un valor a o de una variable o una variable
persistente de tipo numérico.

Ejemplos basicos
Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion Add.

Ejemplo 1
Add regl, 3;
3 se suma a regl, es decir regl:=regl+3.
Ejemplo 2
Add regl, -reg2;
El valor de reg2 se resta de regl, es decir,regl:=regl-reg2.
Ejemplo 3
VAR dnum mydnum:=5;
Add mydnum, 500000000;
500000000 se suma a mydnum, es decir mynum:=mynum+500000000.
Ejemplo 4
VAR dnum mydnum:=5000;
VAR num mynum:=6000;
Add mynum, DnumToNum(mydnum \Integer);
5000 se suma a mynum, es decir mynum:=mynum+5000. Debe usar DnumToNum
para obtener un valor numérico num que puede usar junto con la variable nummynum.
Argumentos
Add Name | Dname AddValue | AddDvalue
Name
Tipo de dato: num
El nombre de la variable o de la variable persistente que se desea cambiar.
Dname
Tipo de dato: dnum
El nombre de la variable o de la variable persistente que se desea cambiar.
Addvalue
Tipo de dato: num
El valor a sumar.
AddDvalue

Tipo de dato: dnum
El valor a sumar.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.4 Add - Suma un valor numérico
RobotWare Base

Continuacion
Limitaciones
Si el valor afiadir es del tipo dnum y la variable/persistente que debe cambiarse es
de tipo num, se generara un error de tiempo de ejecucion. La combinacion de
argumentos no es posible (consulte el Ejemplo 4 anterior acerca de como resolver
esto).
Sintaxis
Add

[ Name ":=" ] < var or pers (I NOUT) of num >
| [ Dname ":=" ] < var or pers (INQUT) of dnum > *,*
[ Addvalue ":=" ] < expression (IN) of num >
| [ AddDvalue ":=" ] < expression (IN) of dnum > *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Incremento de una variable en 1

Incr - Aumenta en 1 un valor en la pagina 266

Decremento de una variable en 1

Decr - Disminuye de 1 en la pdgina 195

Cambio de un dato mediante una expre-
sion arbitraria, por ejemplo, una multipli-
cacion

":="- Asigna un valor en la pagina 44
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1 Instrucciones

1.5 AliasCamera - Define un dispositivo de camara con un nombre de alias

Integrated Vision

1.5 AliasCamera - Define un dispositivo de camara con un nombre de alias

Utilizacion

AliasCamera Se utiliza para definir una camara con un alias o para usar camaras
en los mddulos de tarea integrados. Las camaras que tengan un alias pueden
usarse en programas genéricos predefinidos. La instruccion Al 1asCamera debe
ejecutarse antes de utilizar la camara real.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Los siguientes ejemplos ilustran la instruccion Al iasCamera.

VAR cameradev mycamera;

PROC prog_start()
AliasCamera "CAMERA1", mycamera;

CamReglmage mycamera;
La rutina prog_start se ejecuta al principio del programa de RAPID. La instruccion
AliasCamera busca la variable predefinida del dispositivo camara de RAPID con
el nombre CAMERAL, y su contenido se copia a mycamera. Desde ahora, es posible
acceder a la camara con un dispositivo camara mycamera.

VAR cameradev mycamera;
PROC procl()
IF GetTaskName() = "T_ROB_L" THEN
AliasCamera CAMERA_L, mycamera;
ELSE
AliasCamera CAMERA_R, mycamera;
ENDIF

CamReglmage mycamera;
La rutina procl esta conectada al evento START en los parametros del sistema.
El programa que define el dispositivo camara mycamera se conecta a la camara
configurada CAMERA_L o CAMERA_R al inicio del programa.

Argumentos

CameraName

FromCamera

AliasCamera CameraName | FromCamera ToCamera

Tipo de dato: string

El identificador de la camara segun la configuracion Communication de los
parametros del sistema. La instruccion Al i asCamera busca la variable predefinida
del dispositivo camara de RAPID (datos instalados) con el nombre utilizado en
CameraName, y copia su contenido.

Tipo de dato: cameradev

Continua en la pagina siguiente

36

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.5 AliasCamera - Define un dispositivo de cdmara con un nombre de alias
Integrated Vision
Continuacion

El identificador de camara en la configuracion Communication de los parametros
del sistema desde la que se copia el dispositivo camara. La camara debe estar
definida en los parametros del sistema.

ToCamera
Tipo de dato: cameradev

El identificador de la camara segun el programa al que se copia el dispositivo
camara. En el programa RAPID hay que declarar cameradev.

Ejecucion de programas
El contenido del dispositivo camara se copia desde la camara indicada en el
argumento CameraName o FromCamera al dispositivo camara indicado en el
argumento ToCamera.

Gestion de errores
Se generan los siguientes errores recuperables que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO se establecera en:

ERR_ALIASCAM_DEF La camara en el argumento CameraName o el cameradev
utilizado en el argumento FromCamera no esta definida en
la configuracion Communication de los parametros del sis-
tema. O la ToCamera no esta declarada en el programa de
RAPID o ya esta definida en la configuracion Communication
de los parametros del sistema.

Limitacion
Al iniciar el programa, no se puede usar el alias de la camara sino hasta después
de ejecutar la instruccion Al iasCamera.
La instruccion AliasCamera debe estar situada:
+ en larutina de evento ejecutada al iniciar el programa (evento START).
« o bien en la parte del programa que se ejecuta tras cada inicio del programa
(antes de usar la camara).
Para evitar errores, no se recomienda utilizar la reconexion dinamica de una camara
AliasCamera a varias camaras fisicas diferentes.
Sintaxis

AliasCamera
[ CameraName ":=" ] < expression (IN) of string >
| FromCamera ":=" < variable (VAR) of cameradev > *,*
[ ToCamera ":=" < variable (VAR) of cameradev > ] *";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Definicién de dispositivos camara cameradev - dispositivo de camara en la pagina 1667

Configuracion de camaras Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema

Definicidn de rutinas de evento Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.5 AliasCamera - Define un dispositivo de camara con un nombre de alias

Integrated Vision

Continuacion
Para obtener mas informacion sobre |Consulte
Integrated Vision Manual de aplicaciones - Integrated Vision
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1 Instrucciones

1.6 AliaslO - Define una senal de E/S con un nombre de alias
RobotWare Base

1.6 AliaslO - Define una senal de E/S con un nhombre de alias

Utilizacion

AliaslO se utiliza para definir una sefal de cualquier tipo con un nombre de alias
o para usar sefales en los médulos de tarea incorporados.

Las sefales con nombres de alias pueden usarse en los programas genéricos
predefinidos, sin ninguna modificacion del programa antes de ejecutarlo en distintas
instalaciones de robot.

Es necesario ejecutar la instruccion Aliasl10 antes de cualquier uso de la seial
en si. Consulte Ejemplos basicos en la pagina 39 para los médulos cargados y
Mas ejemplos en la pdgina 40 para los modulos instalados.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion AliaslO0:
Consulte también Mas ejemplos en la pagina 40.

VAR signaldo alias_do;
PROC prog_start()
AliaslO config_do, alias_do;

ENDPROC
La rutina prog_start esta conectada al evento START en los parametros del
sistema. La sefal digital de salida definida por el programa alias_do esta
conectada a la sefal digital de salida configurada config_do en el momento del
inicio del programa.

Argumentos

FromSignal

ToSignal

AliaslO FromSignal ToSignal

Tipo de dato: signalxx o string
Modulos cargados:

El identificador de la sefal, con un nombre que se corresponde con la configuracion
(tipo de dato signalxx) de la que se copia el descriptor de la sefial. La sefal debe
estar definida en la configuracion de E/S.

Modulos instalados o médulos cargados:

Una referencia (CONST, VAR o un parametro de este tipo) que contenga el nombre
de la senal (tipo de dato string) de la que se copia el descriptor de la sefial tras
buscarlo en el sistema. La sefal debe estar definida en la configuracién de E/S.

Tipo de dato: signalxx

El identificador de la sefial de acuerdo con el programa (tipo de dato signalxx)
del que se copia el descriptor de la sefal. La sefial debe estar declarada en el
programa de RAPID.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.6 AliaslO - Define una senal de E/S con un nombre de alias
RobotWare Base
Continuacion

Debe usarse (o buscarse) el mismo tipo de datos para los argumentos FromSignal
y ToSignal vy debe ser uno de los tipos signalxx (signalai, signalao,
signaldi, signaldo, signalgi o signalgo).

Ejecucion de programas
El valor del descriptor de la sefal se copia de la sefal indicada en el argumento
FromSignal a la sefal indicada en el argumento ToSignal.

Gestion de errores
Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

Nombre Causa del error

ERR_ALIASI0_DEF FromSignal no esta definido en la configuracién de E/S
ni ToSignal esta declarado en el programa de RAPID, o
bien ToSignal no esta definido en la configuracién de E/S.

ERR_ALIASIO_TYPE Los tipos de datos de los argumentos FromSignal y
ToSignal no son del mismo tipo.

ERR_NO_ALIASIO_DEF La variable de sefial es una variable declarada en RAPID.
No se ha conectado a una sefal E/S definida en la configu-
racion de E/S con la instrucciéon AliaslO.

Mas ejemplos
A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion Aliasl0.

Ejemplo 1
VAR signaldi alias_di;
PROC prog_start()

CONST string config_string := "config_di";
AliaslO config_string, alias_di;
ENDPROC

Larutina prog_start se conecta al evento START en los parametros del sistema.
La senal digital de entrada definida por el programa alias_di es conectada a la
senal digital de entrada configurada config_di (a través de la constante
config_string) en el momento del inicio del programa.

Limitaciones
Al iniciar el programa, no es posible utilizar la sefial de alias hasta ejecutar la
instruccion AliaslO.

La variable de la sefial debe declararse globalmente en el médulo. No debe formar
parte de un componente de REGISTRO, ni declararse localmente en un
procedimiento (de lo contrario, la actualizacion de la sefial después del reinicio
tras la caida de la alimentacion no funcionara como es debido).

La instruccion Alias 10 debe estar situada en uno de los lugares siguientes:
- Enla rutina de evento ejecutada al iniciar el programa (evento START)

« O bien en la parte del programa que se ejecuta después de cada inicio del
programa (antes de usar la sefial).

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.6 AliaslO - Define una senal de E/S con un nombre de alias

RobotWare Base
Continuacion

Para evitar errores, no se recomienda utilizar la reconexion dinamica de una senal
AliaslO a varias senales fisicas diferentes.

AliaslO
[ FromSignal
[ ToSignal

=" ] < reference (REF) of anytype > =,
":=" ] < variable (VAR) of anytype > *;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion so-
bre

Consulte

Restablecer una senal de E/S con
un alias

AliaslOReset - Restablecer una senal de E/S con un
nombre de alias en la pagina 42

Instrucciones de entrada/salida

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Funcionalidad de entrada/salida en
general

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Obtencion de informacioén acerca
del origen de una sefial de E/S

GetSignalOrigin - Obtencion de informacion acerca
del origen de una senal de E/S en la pagina 1357

Configuracion de E/S

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema

Definicidn de rutinas de evento

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema

Modulos de tarea cargados o insta-
lados

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema

Advanced RAPID

Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.7 AliaslOReset - Restablecer una senal de E/S con un nombre de alias

RobotWare Base

1.7 AliaslOReset - Restablecer una senal de E/S con un nhombre de alias

Utilizacion

AliaslOReset se utiliza para restablecer una senal que se ha utilizado en una
llamada anterior a AliaslO.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

Signal

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Al ias10Reset:

VAR signaldo alias_do;

PROC myproc()
AliaslO config_do, alias_do;
SetDO alias_do, 1;

AliaslOReset alias_do;
ENDPROC

La sefal de salida digital al ias_do definida por el programa se conecta a la sefial
configurada de salida digital config_do del principio del procedimiento myproc.
La sefal config_do se define en la configuracion de E/S. posteriormente, cuando
ya no deba seguir utilizdndose al ias_do, el alias asociado se elimina.

AliaslOReset Signal

Tipo de dato: signalxx

El identificador de sefal, de acuerdo con el programa (tipo de dato signalxx)
que debe restablecerse. La senal debe declararse en el programa de RAPID.

Ejecucion de programas

Limitacion

Se elimina todo el alias asociado. La sefial no puede utilizarse hasta que se cree
un alias asociado con AliaslO.

Las senales definidas en la configuracion de E/S no pueden restablecerse. Solo
pueden utilizarse las sefales que se hayan utilizado en una instruccion Alias10
y estén declaradas en el programa de RAPID.

Sintaxis

AliaslOReset
[ Signal ":=" ] < variable (VAR) of anytype > *;*

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.7 AliaslOReset - Restablecer una senal de E/S con un nombre de alias

Informacion relacionada

RobotWare Base
Continuacion

Para obtener mas informacion so-
bre

Consulte

Definir una senal de E/S con un
nombre de alias

AliaslO - Define una senal de E/S con un nombre de
alias en la pagina 39

Instrucciones de entrada/salida

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Obtener informacién acerca del ori-
gen de una sefnal de E/S

GetSignalOrigin - Obtencion de informacion acerca
del origen de una senal de E/S en la pdgina 1357

Funcionalidad de entrada/salida en
general

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Configuracion de E/S

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema

Definicion de rutinas de evento

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema

Méodulos de tarea cargados o insta-
lados

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema

Advanced RAPID

Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.8 ":=" - Asigna un valor

RobotWare Base

1.8 ":=" - Asigna un valor

Utilizacion

La instruccidn “:=" se utiliza para asignar un nuevo valor a un dato. Este valor
puede ser desde un valor constante hasta una expresion aritmética, por

ejemplo,regl+5*reg3..

Ejemplos basicos

Los siguientes ejemplos ilustran la funcion “:=":

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 44.

Ejemplo 1
regl := 5;
regl recibe el valor 5.
Ejemplo 2
regl = reg2 - reg3;
Se asigna a regl el valor que devuelve el calculo reg2-regs3.
Ejemplo 3
counter := counter + 1;
counter aumenta en 1.
Argumentos
Data := Value
Data
Tipo de dato: Al l
El dato al que se desea asignar un nuevo valor.
Value

Tipo de dato: Same as Data

El valor deseado.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion ":=".

tooll.tframe.trans.x := tooll.tframe.trans.x + 20;

El TCP de tool 1l se desplaza 20 mm en la direccién X.

pallet{5,8} := Abs(value);

Se asigna a un elemento de la matriz pal 1et un valor igual al valor absoluto de

la variable value.

Limitaciones

El dato (cuyo valor se desea cambiar) no debe ser ninguno de los siguientes:

+ Una constante

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.8 ":=" - Asigna un valor
RobotWare Base
Continuacion

« Un tipo de dato sin valor

El dato y el valor deben tener tipos de dato similares (el mismo tipo o el mismo
alias).

Sintaxis

<assignment target> ":=" <expression> -°;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

Expresiones Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Tipos de datos sin valor Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Asignacion de un valor inicial a un Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
dato
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1 Instrucciones

1.9 BitClear - Desactiva un bit especifico de un dato byte o dnum
RobotWare Base

1.9 BitClear - Desactiva un bit especifico de un dato byte o dnum

Utilizacion
BitClear se utiliza para desactivar (poner a 0) un bit especificado de un dato
byte o dnum definido.

Ejemplos basicos
Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion BitClear.

Ejemplo 1
CONST num parity_bit := 8;
VAR byte datal := 130;
BitClear datal, parity_bit;
El bit nimero 8 (parity_bit) de la variable datal cambiara a 0; por ejemplo, el
contenido de la variable datal cambiara de 130 a 2 (representacion entera). La
manipulacién de bits de un tipo de dato byte al utilizar BitClear se muestra en
la figura que aparece a continuacion.
[eo) ~ [ee] -~
2] (2} [%2] 2]
o o ] (o]
G oo < G----o-miomo-e &
@ @ @ @
110{0 [0 [0 [0 |1|0]| ——— |0 00|0|0]|0][1]0
A A
La posicion de bit 8 tiene el valor 1. El valor de la posicion de bit 8 cambia a 0.
VER Irte datal := 130: BitClear datal, parity bit;
Contenido de datal antes de BitClear... : 130 Contenido de datal después de BitClear... : 2
xx0500002147
Ejemplo 2

CONST num parity_bit := 52;

VAR dnum data2 := 2251799813685378;

BitClear data2, parity_bit;
El bit nimero 52 (parity_bit) de la variable data2 cambia a 0, con lo que el
contenido de la variable data2 cambia de 2251799813685378 a 130 (representacion

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.9 BitClear - Desactiva un bit especifico de un dato byte o dnum
RobotWare Base
Continuacion

entera). La manipulacion de bits de un dato de tipo dnum al utilizar BitClear se
muestra en la figura siguiente.

BitPos 52
BitPos 1

1/0/0|/0(0|0|1]|0| data2:2251799813685378

o |
L E—
/

110|100 ({0 [0 [1]|0| data2:130

xx1200000014

Argumentos

BitData

DnumData

BitPos

BitClear BitData | DnumData BitPos

Tipo de dato: byte

Los datos de bits a cambiar, en representacion entera.

Tipo de dato: dnum

Los datos de bits de dnum a cambiar, en representacion entera.

Bit Position
Tipo de dato: num

El valor de bit (1-8) de BitData, o la posicion de bit (1-52) de DnumData, a cambiar
ao0.

Limitaciones

El rango de los tipos de datos byte es de 0 a 255 en decimal.

Las posiciones de bit validas son de la 1 a la 8 para el tipo de dato byte.

El rango de los tipos de datos dnum es de 0 - 4503599627370495 en decimal.
Las posiciones de bit validas son de la 1 a la 52 para el tipo de dato dnum.

Sintaxis
BitClear
[ Bitbata ":=" ] < var or pers (I NOUT) of byte >
| [ DnumData ":=" ] < var or pers (I NOUT) of dnum > =, *
[ BitPos ":=" ] < expression (IN) of num > *;*
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.9 BitClear - Desactiva un bit especifico de un dato byte o dnum
RobotWare Base
Continuacion

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Activa un bit especifico de un dato byte o |BitSet - Activa un bit especifico de un dato byte

dnum o dnum en la pagina 49

Comprobacidn de si un bit especifico de | BitCheck - Comprueba si un bit especificado de

un dato de byte esta activado un dato de byte esta activado en la pagina 1219

Comprueba si un bit especificado de un |BitCheckDnum - Comprueba si un bit especifi-

dato dnum esta activado cado de un dato dnum esta activado en la pagi-

na 1221

Otras funciones de bits Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Advanced RAPID Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.10 BitSet - Activa un bit especifico de un dato byte o dnum
RobotWare Base

1.10 BitSet - Activa un bit especifico de un dato byte o dnum

Utilizacion
BitSet se utiliza para cambiar a 1 un bit especificado dentro de un dato byte o
dnum definido.

Ejemplos basicos
Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion BitSet.

Ejemplo 1
CONST num parity_bit := 8;
VAR byte datal := 2;
BitSet datal, parity_bit;
El bit nimero 8 (parity_bit) de la variable datal cambia a 1; por ejemplo, el
contenido de la variable datal cambia de 2 a 130 (representacion entera). La
manipulacion de bits de un tipo de dato byte cuando se utiliza Bi tSet se muestra
en la figura que aparece a continuacion.
© ~ © —
[%2] (2} [%2] [%2]
o o o] ]
R T o EEEEEEEEEEEE G
@ @ @ @
0[0|0 |0 0|0 [1]|0| m———- 1]0[0]|0][0|0[1]0
A A
La posicion de bit 8 tiene el valor 0. El valor de la posicion de bit 8 cambia a 1.
VER Irte datal := 2; BitSet datal, parity bit:
Contenido de datal antes de BitZet... : 2 Contenido de datal después de BitZet... : 130
xx0500002148
Ejemplo 2

CONST num parity_bit := 52;
VAR dnum data2 := 130;
BitSet data2, parity_bit;

El bit nimero 52 (parity_bit) de la variable data2 cambia a 1, con lo que el
contenido de la variable data2 cambia de 130 a 2251799813685378 (representacion

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.10 BitSet - Activa un bit especifico de un dato byte o dnum

RobotWare Base

Continuacion
entera). La manipulacion de bits de un dato de tipo dnum al utilizar BitSet se
muestra en la figura siguiente.
B
=) / / =)
0|0 /10000010data2:130
l % % Set bit 52
1 0/ / 110[(0{0|0 [0 |1 |0 data2:2251799813685378
[
xx1200000015
Argumentos
BitSet BitData | DnumData BitPos
BitData
Tipo de dato: byte
Los datos de bits a cambiar, en representacién entera.
DnumData
Tipo de dato: dnum
Los datos de bits a cambiar, en representacion entera.
BitPos

Bit Position
Tipo de dato: num

El valor de bit (1-8) de BitData, o la posicion de bit (1-52) de DnumData, a cambiar
ail.

Limitaciones

Sintaxis

El rango de los tipos de datos byte es de 0 a 255 en su representacion de numero
entero.

Las posiciones de bit validas son de la 1 a la 8 para el tipo de dato byte.

El rango de los tipos de datos dnum es de 0 a 4503599627370495 en su
representacion de niumero entero.

Las posiciones de bit validas son de la 1 a la 52 para el tipo de dato dnum.

BitSet
[ Bitbhata®:=" ] < var or pers (I NOUT) of byte >
| [ DnumData®:=" ] < var or pers (I NOUT) of dnum > =, *
[ BitPos":=" ] < expression (IN) of num > *;*

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.10 BitSet - Activa un bit especifico de un dato byte o dnum

Informacion relacionada

RobotWare Base
Continuacion

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Desactiva un bit especifico de un dato byte
o dnum

BitClear - Desactiva un bit especifico de un
dato byte o dnum en la pagina 46

Comprobacién de si un bit especifico de un
dato de byte esta activado

BitCheck - Comprueba si un bit especificado
de un dato de byte estd activado en la pdgi-
nai1219

Comprueba si un bit especificado de un dato
dnum esta activado

BitCheckDnum - Comprueba si un bit especi-
ficado de un dato dnum esta activado en la
pdgina 1221

Otras funciones de bits

Manual de referencia técnica - RAPID
Overview

Advanced RAPID

Application manual - Controller software
IRC5

51

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID

3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.11 BookErrNo - Registra un nimero de error de sistema de RAPID

RobotWare Base

1.11 BookErrNo - Registra un numero de error de sistema de RAPID

Utilizacion

BookErrNo se utiliza para registrar un nuevo nimero de error de sistema de
RAPID.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

ErrorName

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion BookErrNo:

I Introduce a new error number in a glue system

I Note: The new error variable must be declared with the initial
value -1

VAR errnum ERR_GLUEFLOW := -1;

I Book the new RAPID system error number

BookErrNo ERR_GLUEFLOW;
La variable ERR_GLUEFLOW se asignara a un numero de error de sistema que esté
libre en el cédigo de RAPID.

I Use the new error number

IF dil = O THEN

RAISE ERR_GLUEFLOW;
ELSE

ENDIF

I Error handling

ERROR
IF ERRNO = ERR_GLUEFLOW THEN
ELSE

ENDIF

Si la entrada digital dil contiene 0, el nuevo numero de error registrado sera
elevado y la variable de error de sistema ERRNO cambiara al nuevo niumero de
error registrado. De esta forma, el manejo de errores de los errores generados por
el usuario puede realizarse con el gestor de errores, de la forma habitual.

BookErrNo ErrorName

Tipo de dato: errnum

El nombre de la variable del nuevo nimero de error de sistema de RAPID.

Limitaciones

La variable del nuevo error no debe estar declarada como una variable de rutina.

Continua en la pagina siguiente

52

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID

3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.11 BookErrNo - Registra un nimero de error de sistema de RAPID
RobotWare Base
Continuacion

La variable del nuevo error debe estar declarada con un valor inicial de -1, lo que
indica que este error debe ser un error de sistema de RAPID.

Sintaxis
BookErrNo

[ ErrorName ":="] < variable (VAR) of errnum > *°;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte
Gestion de errores Manual de referencia técnica - RAPID Overview
Numero de error errnum - Numero de error en la pagina 1715
Llamada a un gestor de errores RAISE - Llamada a un gestor de errores en la pagi-
na 596
Advanced RAPID Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.12 Break - Interrumpe la ejecucion del programa

RobotWare Base

1.12 Break - Interrumpe la ejecucion del programa

Utilizacion

Break se utiliza para provocar la interrupciéon inmediata de la ejecucion de un
programa con fines de depuracidn del cédigo de un programa de RAPID. El
movimiento del robot se detiene.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Break:

Break;

La ejecucion del programa se detiene y es posible analizar variables, valores, etc.
con fines de depuracion.

Ejecucion de programas

La instruccidn detiene inmediatamente la ejecucion del programa, sin esperar a
que los ejes del robot o los ejes externos alcancen sus puntos de destino
programados para el movimiento que se esta realizando. Posteriormente es posible
reanudar la ejecucion del programa a partir de la instruccion siguiente.

Si hay unainstruccion Break en alguna rutina de evento, la ejecucion de la rutina
se interrumpird y no se ejecutara ninguna rutina de evento STOP. La rutina de
evento se ejecutara desde el principio la proxima vez que tenga lugar el mismo
evento.

Sintaxis

Break"® ;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

Paro para acciones de programa Stop - Detencion de la ejecucion del programa en
la pagina 847

Paro después de un error no recupera- | EXIT - Finaliza la ejecucion del programa en la
ble pdgina 218

Finalizacion de la ejecucion del progra- | EXIT - Finaliza la ejecucion del programa en la
ma pagina 218

Paro de los movimientos del robot uni- | StopMove - Detiene el movimiento del robot en la
camente pagina 853
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1 Instrucciones

1.13 CallByVar - Llama a un procedimiento mediante una variable
RobotWare Base

1.13 CallByVar - Llama a un procedimiento mediante una variable

Utilizacion
Cal IByVar (Call By Variable) puede usarse para llamar a procedimientos que
tienen nombres especificos, por ejemplo,proc_namel, proc_name2,
proc_name3 ... proc_namex a través de una variable.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Cal I1ByVar:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 55.

Ejemplo 1
regl = 2;
CallByVvar "proc", regl;
Se llama al procedimiento proc?2.
Argumentos
CallByVar Name Number
Name
Tipo de dato: string
La primera parte del nombre del procedimiento, por ejemplo, proc_name.
Number

Tipo de dato: num

El valor numérico del numero del procedimiento. Este valor se convierte en una
cadena y constituye la segunda parte del nombre del procedimiento, por ejemplo,
1. El valor debe ser nimero un entero positivo.

Gestion de errores
Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacioén. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_ARGVALERR El argumento Number es < 0 o no es un entero.
ERR_REFUNKPRC Se hace referencia a un procedimiento desconocido.
ERR_CALLPROC Error de llamada a procedimiento (no es un procedimiento).

Mas ejemplos
Mas ejemplos sobre como hacer selecciones estaticas y dinamicas de llamadas
a procedimiento.

Ejemplo 1: Seleccién estatica de llamadas a procedimientos
TEST regl

CASE 1:
IT_door door_loc;

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.13 CallByVar - Llama a un procedimiento mediante una variable
RobotWare Base
Continuacion

CASE 2:
rf_door door_loc;
CASE 3:
Ir_door door_loc;
CASE 4:
rr_door door_loc;
DEFAULT:
EXIT;
ENDTEST
En funcion de si el valor del registro regl es 1, 2, 3 6 4, se llama a procedimientos
distintos que realizan el tipo adecuado de trabajo para la puerta seleccionada. La
ubicacién de la puerta se indica en el argumento door_loc.

Ejemplo 2: Seleccion dinamica de llamadas a procedimientos con sintaxis de RAPID
regl = 2;
%""proc'+NumToStr(regl,0)% door_loc;
Se llama al procedimiento proc2 con el argumento door_loc.

Limitacion: Todos los procedimientos deben tener un nombre especifico, por
ejemplo, procl, proc2, proc3.

Ejemplo 3: Seleccion dinamica de llamadas a procedimientos con CallByVar
regl = 2;
CallByVar "proc™,regl;
Se llama al procedimiento proc2.

Limitacion: Todos los procedimientos deben tener un nombre especifico, como
procl, proc2, proc3 y no puede usarse ningun argumento.

Limitaciones
Soélo puede usarse para llamar a procedimientos que no utilizan parametros.

No puede usarse para llamar a procedimientos de tipo LOCAL.

La ejecucion de Cal IByVar requiere un poco mas de tiempo que la ejecucion de
una llamada normal a un procedimiento.

Sintaxis
CallByVar

[Name ":="] <expression (IN) of string>","
[Number ":="] <expression (IN) of num>";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informa- |Consulte
cion sobre

Llamadas a procedimientos |Manual de referencia técnica - RAPID Overview
Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
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1 Instrucciones

1.14 CamFlush - Elimina los datos de coleccidon de la camara
Integrated Vision

1.14 CamFlush - Elimina los datos de coleccion de la camara

Utilizacion
CamFlush se utiliza para vaciar (eliminar) la coleccidon de cameratarget de la
camara.

Ejemplos basicos
El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamFlush.

Ejemplo 1
CamFlush mycamera;
Los datos de coleccion de la camara mycamera se eliminan.
Argumentos
CamFlush Camera
Camera
Tipo de dato: cameradev
El nombre de la cadmara.
Sintaxis

CamFlush
[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > ;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Integrated Vision Manual de aplicaciones - Integrated Vision
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1 Instrucciones

1.15 CamGetParameter - Obtiene distintos parametros designados de la camara

Integrated Vision

1.15 CamGetParameter - Obtiene distintos parametros designados de la camara

Utilizacion

CamGetParameter se utiliza para obtener parametros designados que la camara
puede exponer. El usuario debe conocer el nombre del parametro y su tipo de
devolucién para poder recuperar su valor.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamGetParameter.

VAR bool mybool :=FALSE;

CamGetParameter mycamera, "'Pattern_1.Tool_Enabled_Status"
\BoolVar:=mybool ;

TPWite "The current value of Pattern_1.Tool Enabled Status is: ™
\Bool :=mybool ;
Obtencion del parametro booleano con nombre
Pattern_1.Tool_Enabled_Status y escritura del valor en el FlexPendant.

Argumentos

Camera

ParName

[\Numvar]

[\BoolVar]

[\StrVar]

CamGetParameter Camera ParName [\NumVar] | [\BoolVar] | [\StrVar]

Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.

Parameter Name
Tipo de dato: string

El nombre del parametro en la camara.

Tipo de dato: num

Una variable (VAR) para almacenar el valor numérico del objeto de datos
recuperado.

Tipo de dato: bool

Una variable (VAR) para almacenar el valor booleano del objeto de datos
recuperado.

Tipo de dato: string

Una variable (VAR) para almacenar el valor de cadena del objeto de datos
recuperado.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.15 CamGetParameter - Obtiene distintos parametros designados de la camara
Integrated Vision
Continuacion

Ejecucion de programas
La instruccion lee directamente el parametro especificado cuando se ejecuta la
instruccion y devuelve el valor.

Si lainstruccidn se utiliza para leer un resultado del andlisis de imagen, asegurese
de que la camara haya terminado de procesar la imagen antes de obtener los
datos.

Gestion de errores
Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticidon y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_GET_MISMATCH El parametro capturado de la camara con la instruccion
CamGetParameter tiene un tipo de dato incorrecto.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

Sintaxis
CamGetParameter
[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > =,*
[ ParName ":=" ] < expression (IN) of string >
[ "\"NumvVar ":=" < variable (VAR) of num > ]
| [ "\"BoolVar ":=" < variable (VAR) of bool > ]
| [ "\"Strvar ":=" < variable (VAR) of string > ] ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Integrated Vision Manual de aplicaciones - Integrated Vision

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 59
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.16 CamGetResult - Obtiene un objetivo de camara de la coleccion

Integrated Vision

1.16 CamGetResult - Obtiene un objetivo de camara de la coleccién

Utilizacion

CamGetResult (Camera Get Result) se utiliza para obtener un objetivo de camara
de la coleccion de resultados de vision.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamGetResul t.

Ejemplo 1
VAR num mysceneid;
VAR cameratarget mycamtarget;
CamReqglmage mycamera \Sceneld:= mysceneid;
CamGetResult mycamera, mycamtarget \Sceneld:= mysceneid;
Ordenar a la camara mycamera la adquisicion de una imagen. Obtener un resultado
de vision comenzando por la imagen que tiene la Sceneld indicada.
Argumentos
CamGetResult Camera CamTarget [\Sceneld] [\MaxTime]
Camera
Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.
CamTarget
Posicion de camara
Tipo de dato: cameratarget
La variable en la que se almacena el resultado de vision.
[\Sceneld]
Identificacion de escena
Tipo de dato: num
Sceneld es un identificador que especifica a partir de qué imagen ha sido generado
el cameratarget.
[\MaxTime]

Tiempo maximo
Tipo de dato: num

El intervalo de tiempo maximo, en segundos, que debe esperar la ejecucion del
programa. El valor maximo permitido es de 120 segundos.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.16 CamGetResult - Obtiene un objetivo de camara de la coleccion
Integrated Vision
Continuacion

Ejecucion de programas
CamGetResult obtiene un objetivo de camara de la coleccion de resultados de
vision. Si no se utiliza Sceneld ni MaxTime y no hay ningun resultado que pueda
capturarse, la instruccién se quedara colgada indefinidamente. Si se utiliza una
Sceneld en CamGetResult, es necesario que haya sido generada en una
instruccion CamReq I mage precedente.

La Sceneld sdlo puede usarse si la imagen ha sido ordenada mediante la
instruccion CamRegImage. Si las imagenes son generadas por una sefal de E/S
externa, la Scene ld no puede usarse en la instruccion CamGetResul t.

Gestion de errores
Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticidon y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_MAXTIME No fue posible capturar ningun resultado dentro del tiempo
limite.

ERR_CAM_NO_MORE_DATA No es posible capturar mas resultados de vision para la
Sceneld utilizada, o el resultado no pudo ser capturado
dentro del tiempo limite.

Sintaxis
CamGetResult

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > *,*

[ CamTarget ":=" ] < variable (VAR) of CameraTarget >
[ "\"Sceneld ":=" < expression (IN) of num > ]

[ "\"MaxTime ":=" < expression (IN) of num > ] ";"

Informacion relacionada
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1 Instrucciones

1.17 CamlLoadJob - Carga una tarea de camara en una camara

Integrated Vision

1.17 CamLoadJob - Carga una tarea de camara en una camara

Utilizacion

CamLoadJob (Camera Load Job) carga una tarea de camara, job, que describe
los parametros de exposicidn, la calibracion y qué herramientas de vision se deben
aplicar.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamLoadJob.

Ejemplo 1
CamSetProgramMode mycamera;
CamLoadJob mycamera, "myjob.job™;
CamSetRunMode mycamera;
El trabajo myjob se carga en una camara con el nombre mycamera.
Argumentos
CamLoadJob Camera JobName [\KeepTargets] [\MaxTime]
Camera
Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.
Name
Tipo de dato: string
El nombre del trabajo a cargar en la camara.
[\KeepTargets]
Tipo de dato: switch
Este argumento se utiliza para especificar si se debe conservar cualquiera de los
objetivos de camara existentes generados por la camara.
[\MaxTime]

Tipo de dato: num

El intervalo de tiempo maximo, en segundos, que debe esperar la ejecucion del
programa. El valor maximo permitido es de 120 segundos.

Ejecucion de programas

La ejecucion de CamLoadJob esperara hasta que el trabajo esté cargado o fallara
con un error de tiempo limite. Si se utiliza el argumento opcional KeepTargets,
se conservaran los datos de coleccion anteriores de la camara especificada. El
comportamiento predeterminado es la eliminacién (vaciado) de los datos de
coleccién anteriores.
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1 Instrucciones

1.17 CamlLoaddJob - Carga una tarea de camara en una camara
Integrated Vision
Continuacion

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticiéon y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_MAXT IME El trabajo de camara no fue cargado antes de alcanzar el
tiempo limite.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada

ERR_CAM_NO_PROGMODE La camara no esta en el modo de programa

Limitaciones

Sdlo es posible ejecutar CamLoadJob cuando la camara se encuentra en el modo
de programa. Utilice la instruccion CamSetProgramMode para poner la camara en

el modo de programacion.

Para poder cargar el trabajo, el archivo del trabajo debe estar almacenado en el

disco flash de la camara.

Sintaxis
CamLoadJob

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > *,*
[ JobName ":=" ] <expression (IN) of string >

[ "\"KeepTargets ]

[ "\"MaxTime ":=" <expression (IN) of num>]";"

Informacion relacionada
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1 Instrucciones

1.18 CamReqlmage - Ordena a la camara la adquisicion de una imagen

Integrated Vision

1.18 CamReqlmage - Ordena a la camara la adquisicion de una imagen

Utilizacion

CamReqglImage (Camera Request Image) ordena a la camara la adquisicién de una
imagen.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

Camera

[\Sceneld]

[\KeepTargets]

[\AwaitComplete]

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamReqglImage.

CamReqglmage mycamera;

Ordenar a la camara mycamera la adquisicidon de una imagen.

CamReqlmage Camera [\Sceneld] [\KeepTargets] [\AwaitComplete]

Tipo de dato: cameradev

El nombre de la camara.

Identificacion de escena
Tipo de dato: num

El argumento opcional Sceneld es un identificador de la imagen adquirida. Se
genera con cada instruccion CamReqImage ejecutada con el argumento opcional
Sceneld. El identificador es un entero de entre 1 y 8388608. Si no se utiliza
Sceneld, el valor de identificador se cambia a 0.

Tipo de dato: switch

Este argumento se utiliza para especificar si se deben conservar los datos de
coleccidn usados de la camara especificada.

Tipo de dato: switch

Si se especifica el argumento opcional \AwaitComplete, la instruccién espera
hasta que se hayan recibido los resultados de la imagen.

Si se utiliza \Awai tComplete, el tipo de disparador de la cdmara debe cambiarse
a Externo.

Ejecucion de programas

CamReqglImage ordena a la adquisicidon de una imagen. Si se utiliza el argumento
opcional Sceneld, los resultados de vision disponibles de una imagen adquirida
aparecen marcados con el numero exclusivo generado por la instruccion.

Si se utiliza el argumento opcional KeepTargets, se conservaran los datos de

coleccidn anteriores de la camara especificada. El comportamiento predeterminado
es la eliminacién (vaciado) de todos los datos de coleccidn anteriores.
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1 Instrucciones

1.18 CamReqlmage - Ordena a la camara la adquisicion de una imagen
Integrated Vision
Continuacion

Gestion de errores
Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticiéon y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_NO_RUNMODE La camara no esta en el modo de funcionamiento

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

Limitaciones
Sélo es posible ejecutar CamReq I mage cuando la cdmara se encuentra en el modo
de ejecucion. Utilice la instruccion CamSetRunMode para poner la camara en el
modo de ejecucion.

Sintaxis
CamReqglmage
[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > *,*
[ "\"Sceneld ":=" < variable (VAR) of num > ]
[ "\"KeepTargets ]
[ "\"AwaitComplete ]";"

Informacion relacionada
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1 Instrucciones

1.19 CamSetExposure - Establece parametros especificos de la camara

Integrated Vision

1.19 CamSetExposure - Establece parametros especificos de la camara

Utilizacion

CamSetExposure (Camera Set Exposure) establece parametros especificos de
la camara y permite adaptar los parametros de la imagen a las condiciones de
iluminacion del ambiente.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamSetExposure.

Ejemplo 1
CamSetExposure mycamera \ExposureTime:=10;
Ordenar a la camara mycamera que cambie el tiempo de exposicion a 10 ms.
Argumentos
CamSetExposure Camera [\ExposureTime] [\Brightness] [\Contrast]
Camera
Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.
[\ExposureTime]
Tipo de dato: num
Si se utiliza este argumento opcional, se actualiza el tiempo de exposicion de la
camara. El valor se indica en milisegundos (ms).
[\Brightness]
Tipo de dato: num
Si se utiliza este argumento opcional, se actualiza el ajuste de claridad de la camara.
Este valor se expresa normalmente en una escalade 0 a 1.
[\Contrast]

Tipo de dato: num

Si se utiliza este argumento opcional, se actualiza el ajuste de contraste de la
camara. Este valor se expresa normalmente en una escalade 0 a 1.

Ejecucion de programas

Esta instruccion ajusta el tiempo de exposicion, la claridad y el contraste si es
posible actualizar estos parametros en la camara en cuestion. Si la camara no
admite algun ajuste en concreto, se mostrara un mensaje de error al usuario y la
ejecucion del programa se detiene.
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1 Instrucciones

1.19 CamSetExposure - Establece parametros especificos de la camara
Integrated Vision
Continuacion

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos

errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

Sintaxis
CamSetExposure

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > *,

"\"ExposureTime ":=" <

variable (IN) of num > ]

L
[ "\"Brightness ":=" < variable (IN) of num > ]
[ "\"Contrast ":=" < variable (IN) of num > 7] *;"

Informacion relacionada
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1 Instrucciones

1.20 CamSetParameter - Establece distintos parametros designados de la camara

Integrated Vision

1.20 CamSetParameter - Establece distintos parametros designados de la camara

Utilizacion

CamSetParameter se utiliza para establecer distintos parametros designados
que una camara puede exponer. Esta instruccion permite cambiar distintos
parametros de la camara en tiempo de ejecucion. El usuario debe conocer el
nombre del parametro y su tipo de devolucion para poder establecer su valor.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamSetParameter.

Ejemplo 1
CamSetParameter mycamera, '‘Pattern_1_Tool Enabled"™ \BoolVal :=FALSE;
CamSetRunMode mycamera;
En este ejemplo, se cambia a falso el parametros denominado
"Pattern_1.Tool_Enabled", lo que significa que la herramienta de vision
especificada no debe ejecutarse al adquirir una imagen.
De esta forma se consigue una ejecucidon mas rapida de la herramienta de vision.
Sin embargo, la herramienta sigue produciendo resultados con los valores de la
ejecucion activa mas reciente. Para que estos objetivos no se utilicen, excluyalos
del programa de RAPID.
Argumentos
CamSetParameter Camera ParName [\NumVal] | [\BoolVval] | [\StrVval]
Camera
Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.
ParName
Tipo de dato: string
El nombre del parametro en la camara.
[\Numval]
Tipo de dato: num
El valor numérico a establecer para el parametro de camara denominado con el
nombre establecido en el argumento ParName.
[\BoolVal]
Tipo de dato: bool
El valor booleano a establecer para el parametro de camara denominado con el
nombre establecido en el argumento ParName.
[\Strval]

Tipo de dato: string

El valor de cadena a establecer para el parametro de camara denominado con el
nombre establecido en el argumento ParName.
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1 Instrucciones

1.20 CamSetParameter - Establece distintos parametros designados de la camara

Gestion de errores

Integrated Vision
Continuacion

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticiéon y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

ERR_CAM_SET_MISMATCH El parametro escrito en la camara con la instruccion Cam-
GetParameter tiene un tipo de dato incorrecto o el valor
esta fuera de rango.

Limitaciones

Los parametros creados por el usuario solo pueden ser del tipo EditString,

EditInt, o EditFloat.

Sintaxis
CamSetParameter

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > =,*

[ ParName ":=" ] < expression (IN) of string >

[ "\"NumvVal ":=" < expression (IN) of num > ]

| [ "\"BoolVal ":=" < expression (I N) of bool > ]

| [ "\"Strval ":=" < expression (IN) of string > ] ;"

Informacion relacionada
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1 Instrucciones

1.21 CamSetProgramMode - Ordena a la cdmara que cambie al modo de programacion

Integrated Vision

1.21 CamSetProgramMode - Ordena a la camara que cambie al modo de

programacion

Utilizacion

CamSetProgramMode (Camera Set Program Mode) ordena a la camara que cambie
al modo de programacion (fuera de linea).

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamSetProgramMode.

CamSetProgramMode mycamera;

CamLoadJob mycamera, "myjob.job™;

CamSetRunMode mycamera;
En primer lugar, cambiar la camara al modo de programacion. A continuacion,
cargar myjob en la cadmara. Posteriormente, ordenar a la cdmara que cambie al
modo de ejecucion.

Argumentos

Camera

CamSetProgramMode Camera

Tipo de dato: cameradev

El nombre de la camara.

Ejecucion de programas

Al ordenar a una camara que cambie al modo de programacién con
CamSetProgramMode, sera posible cambiar los ajustes y cargar un trabajo en la
camara.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticion y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

Sintaxis

CamSetProgramMode
[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > ";*
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1 Instrucciones

1.21 CamSetProgramMode - Ordena a la cdmara que cambie al modo de programacion
Integrated Vision

Continuacion
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1 Instrucciones

1.22 CamSetRunMode Ordena a la camara que cambie al modo de ejecucién

Integrated Vision

1.22 CamSetRunMode Ordena a la camara que cambie al modo de ejecucion

Utilizacion

CamSetRunMode (Camera Set Running Mode) ordena a la camara que cambie al
modo de ejecucion (en linea) y pone al dia al controlador acerca de la configuracidn
actual de salida a RAPID.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamSetRunMode.

CamSetProgramMode mycamera;
CamLoadJob mycamera, "myjob.job™;

CamSetRunMode mycamera;

En primer lugar, cambiar la camara al modo de programacion. A continuacion,
cargar myjob en la cadmara. Posteriormente, ordenar a la cdmara que cambie al
modo de ejecucidn con la instruccion CamSetRunMode.

Argumentos

Camera

CamSetRunMode Camera

Tipo de dato: cameradev

El nombre de la camara.

Ejecucion de programas

Al pedir a una camara que cambie al modo de ejecucién con CamSetRunMode, es
posible comenzar a tomar imagenes.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticion y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

Sintaxis

CamSetRunMode
[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > ";*
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1 Instrucciones

1.22 CamSetRunMode Ordena a la cdmara que cambie al modo de ejecucién
Integrated Vision
Continuacion
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1 Instrucciones

1.23 CamsStartLoadJob - Inicia la carga de una tarea de camara en una camara

Integrated Vision

1.23 CamStartLoadJob - Inicia la carga de una tarea de camara en una camara

Utilizacion

CamStartLoadJob comenzara la carga de un trabajo en una camara, mientras
que la ejecucion continua por la instruccidn siguiente. Mientras se esta realizando
la carga, otras instrucciones pueden ejecutarse en paralelo.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamStartLoadJob.

Ejemplo 1
CamStartLoadJob mycamera, "myjob.job™;
MoveL pl, v1000, fine, tool2;
CamWaitLoadJob mycamera;
CamSetRunMode mycamera;
CamReglmage mycamera;
En primer lugar se inicia la carga del trabajo en la cAmara y, mientras la carga se
esta realizando, se realiza un movimiento a la posicion p1. Cuando el movimiento
esté listo y la carga haya finalizado, se adquiere una imagen.
Argumentos
CamStartLoadJob Camera Name [\KeepTargets]
Camera
Tipo de dato: cameradev
El nombre de la cdmara.
Name
Tipo de dato: string
El nombre del trabajo a cargar en la camara.
[\KeepTargets]

Tipo de dato: switch

Este argumento se utiliza para especificar si se deben conservar los datos de
coleccion usados de la camara especificada.

Ejecucion de programas

La ejecucion de CamStartLoadJob soélo solicita la carga y continua directamente
en la instruccion siguiente, sin esperar a que se complete la carga. Si se utiliza el
argumento opcional \KeepTargets, no se eliminan los datos de coleccion
anteriores de la camara especificada. El comportamiento predeterminado es la
eliminacion (vaciado) de los datos de coleccién anteriores.

La camara estara ocupada ejecutando la operacion de carga y no aceptara ninguna
nueva solicitud de camara antes de que la operacion se complete con
CamWaitLoadJob, con la excepcidn de que las solicitudes de
CamStartSetParameter se pueden poner en cola.
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1 Instrucciones

1.23 CamsStartLoadJob - Inicia la carga de una tarea de camara en una camara

Gestion de errores

Integrated Vision
Continuacion

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticiéon y no puede eje-
cutar la orden actual.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada

Limitaciones

Sdlo es posible ejecutar CamStartlLoadJob cuando la camara se encuentra en
el modo de programa. Utilice la instruccién CamSetProgramMode para poner la
camara en el modo de programacion.

Mientras se ejecuta la carga en curso de un trabajo, no es posible acceder a esa
camara concreta con ninguna otra instruccion o funcion. La siguiente instruccién
o funcion de la cdmara debe ser una instruccion CamWaitLoadJob.

Para poder cargar el trabajo, el archivo del trabajo debe estar almacenado en el

disco flash de la camara.

Sintaxis
CamStartLoadJob

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > =,

[ Name ":="] <expression
[ "\"KeepTargets ]";"

(IN) of string >
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1 Instrucciones

1.24 CamStartSetParameter - Iniciar la operacidn de ajuste de un parametro

Integrated Vision

1.24 CamStartSetParameter - Iniciar la operacion de ajuste de un parametro

Utilizacion

CamStartSetParameter se utiliza para iniciar la operacién de ajuste de un
parametro en la camara. Cuando la operacion de ajuste esté en curso, se pueden
ejecutar en paralelo otras instrucciones y funciones de RAPID. La camara estara
ocupada ejecutando la operacién de ajuste de parametros y no respondera a
ninguna otra solicitud antes de que se complete esta operacién con
CamWaitSetParameter.

Ejemplos basicos

Los siguientes ejemplos ilustran la instruccion CamStartSetParameter.

Ejemplo 1
CamStartSetParameter mycamera, ''Pattern_1.Tool Enabled"
\BoolVal :=FALSE;
MoveL pl, v1000, fine, tool2;
CamWaitSetParameter mycamera;
Primero se ordena un ajuste de parametro, y mientras se realiza el ajuste, se
efectia un movimiento a la posicion p1. Cuando el movimiento esta listo y el ajuste
del parametro esta listo, la ejecucion de RAPID continua.
Ejemplo 2
CamStartSetParameter mycamera,
”Pattern_1_Description”\StrVal :="mydescription”;
CamStartSetParameter mycamera,
”Pattern_1.Rotation_Tolerance”\NumVal :=15;
MoveL pl, v1000, fine, tool2;
CamWaitSetParameter mycamera;
CamWaitSetParameter mycamera;
Se ordenan dos ajustes de parametros y durante el tiempo en que se manejan se
efectia un movimiento. Las dos instrucciones CamStartSetParameter deben
coincidir con dos instrucciones CamWaitSetParameter para poder realizar
cualquier otra solicitud respecto a la camara.
Argumentos
CamStartSetParameter Camera ParName [\NumVal] | [\BoolVval] |
[\Strval]
Camera
Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.
ParName
Tipo de dato: string
El nombre del parametro en la camara.
[\Numval]

Tipo de dato: num

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

[\BoolVal]

[\strval]

1.24 CamStartSetParameter - Iniciar la operacién de ajuste de un parametro
Integrated Vision
Continuacion

El valor numérico a establecer para el parametro de camara denominado con el
nombre establecido en el argumento ParName.

Tipo de dato: bool

El valor booleano a establecer para el parametro de camara denominado con el
nombre establecido en el argumento ParName.

Tipo de dato: string

El valor de cadena a establecer para el parametro de camara denominado con el
nombre establecido en el argumento ParName.

Ejecucion de programas

Gestion de errores

CamStartSetParameter iniciara la operacion de ajuste de un parametro en la
camara. Cuando la operacion de ajuste esta en curso, se pueden ejecutar en
paralelo otras instrucciones y funciones de RAPID.

La camara estara ocupada ejecutando la operacion de ajuste de parametros y no
respondera a ninguna otra solicitud antes de que se complete esta operacién con
CamWaitSetParameter. Cada instruccion CamStartSetParameter debe ir
acompanada de la correspondiente instruccién CamWaitSetParameter.

Si hay varias solicitudes StartSetParameter en cola, las correspondientes
WaitSetParameter reflejaran el mismo orden que el de la solicitud y, por tanto,
devolveran el estado para dicha StartSetParameter.

o

Los parametros definidos por el usuario en la camara tienen que estar asociados
a una de las siguientes funciones de la camara:

+ EditFloat
« EditiInt
+ EditString

Se generan los siguientes errores recuperables que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO se establecera en:

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticion y no puede ejecu-
tar la orden actual.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

ERR_CAM_NO_PROGMODE La camara no esta en el modo de programa.

Limitaciones
El controlador puede tener 10 operaciones CamStartSetParameter pendientes.
Cuando el controlador tiene 10 solicitudes pendientes, es necesario confirmar
todas las solicitudes con instrucciones CamWaitSetParameter antes de que se
pida una nueva CamStartSetParameter.
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.24 CamStartSetParameter - Iniciar la operacidn de ajuste de un parametro

Integrated Vision
Continuacion

Sintaxis

CamStartSetParameter

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > *,*

[ ParName ":=" ] < expression (IN) of string >

[ "\"Numval ":=" < expression (IN) of num > ]

| [ "\"BoolVal ":=" < expression (IN) of bool > ]

| [ "\"Strval ":=" < expression (IN) of string > ] ";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Integrated Vision

Manual de aplicaciones - Integrated Vision

CamWaitSetParameter

CamWaitSetParameter - Esperar hasta que una
operacion de ajuste esté lista en la pagina 81

CamSetParameter

CamSetParameter - Establece distintos parametros
designados de la camara en la pagina 68
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1 Instrucciones

1.25 CamWaitLoadJob — Esperar hasta que una tarea de cdmara esté cargada
Integrated Vision

1.25 CamWaitLoadJob — Esperar hasta que una tarea de camara esté cargada

Utilizacion

CamWaitLoadJob (Camera Wait Load Job) espera hasta que la carga de un trabajo
en una camara se haya completado.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamWaitLoadJob.

Ejemplo 1
CamStartLoadJob mycamera, "myjob.job™;
MoveL pl, v1000, fine, tool2;
CamWaitLoadJob mycamera;
CamSetRunMode mycamera;
CamReglmage mycamera;
En primer lugar se inicia la carga del trabajo en la camara y, mientras la carga se
esta realizando, se realiza un movimiento a la posicion p1. Cuando el movimiento
esté listo y la carga haya finalizado, se adquiere una imagen.
Argumentos
CamWaitLoadJob Camera
Camera

Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada

Limitaciones

Sdlo es posible ejecutar CamWaitLoadJob cuando la camara se encuentra en el
modo de programa. Utilice la instruccion CamSetProgramMode para poner la
camara en el modo de programacion.

Mientras se ejecuta la carga en curso de un trabajo, no es posible acceder a esa
camara concreta con ninguna otra instruccion o funcion. La siguiente instruccién
o funcidn de la camara debe ser una instruccion CamWaitLoadJob.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.25 CamWaitLoadJob — Esperar hasta que una tarea de camara esté cargada

Integrated Vision
Continuacion

Sintaxis

CamWaitLoadJob

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > =;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Integrated Vision

Manual de aplicaciones - Integrated Vision

CamStartLoadJob

CamStartLoadJob - Inicia la carga de una tarea de
camara en una camara en la pagina 74
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1 Instrucciones

1.26 CamWaitSetParameter - Esperar hasta que una operacion de ajuste esté lista
Integrated Vison

1.26 CamWaitSetParameter - Esperar hasta que una operacion de ajuste esté lista

Utilizacion
CamWai tSetParameter esperara hasta que la operacion de ajuste del parametro
se realice en la camara y regresara con el estado.

Ejemplos basicos
El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CamWaitSetParameter.

Ejemplo 1
CamStartSetParameter mycamera, ''Pattern_1.Tool _Enabled"
\BoolVal :=FALSE;
MoveL pl, v1000, fine, tool2;
CamWaitSetParameter mycamera;
Primero se ordena un ajuste de parametro, y mientras se realiza el ajuste, se
efectiia un movimiento a la posicion p1. Cuando el movimiento esta listo y el ajuste
del parametro esta listo, la ejecucion de RAPID continua.
Argumentos
CamWaitSetParameter Camera
Camera

Tipo de dato: cameradev
El nombre de la camara.

Gestion de errores
Se generan los siguientes errores recuperables que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO se establecera en:

ERR_CAM_BUSY La camara esta ocupada con otra peticion y no puede ejecu-
tar la orden actual.

ERR_CAM_COM_TIMEOUT Error de comunicacion con la camara. Es probable que la
camara esté desconectada.

ERR_CAM_NOT_ON_NETWORK |La camara no esta conectada.

ERR CAM NO START_SET._PARAVETER| No hay ninguna solicitud en curso para ajustar un parametro
para la camara.

ERR_CAM_SET_MISMATCH |EIl parametro escrito en la cdmara con la instruccion
CamSetParameter tiene un tipo de dato incorrecto o el valor
esta fuera de rango.

BRR CAM SET_ PARAVETER REJECTED| La instruccidn anterior ha fallado y también ha hecho que
falle la configuracién de parametro para la camara.

Sintaxis
CamWaitSetParameter

[ Camera ":=" ] < variable (VAR) of cameradev > *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Integrated Vision Manual de aplicaciones - Integrated Vision

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.26 CamWaitSetParameter - Esperar hasta que una operacion de ajuste esté lista

Integrated Vison

Continuacion
Para obtener mas informacion sobre |Consulte
CamStartSetParameter CamStartSetParameter - Iniciar la operacion de
ajuste de un parametro en la pagina 76
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1 Instrucciones

1.27 CancellLoad - Cancela la carga de un médulo
RobotWare Base

1.27 CancellLoad - Cancela la carga de un médulo

Utilizacion

CancellLoad puede usarse para cancelar la operacion de carga generada por la
instruccion StartLoad.

CancelLoad sélo puede usarse entre instrucciones StartlLoad y WaitLoad.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

LoadNo

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccién CancellLoad:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 83.

CancellLoad loadl;

Se cancela la sesion de carga loadl.

CancellLoad LoadNo

Tipo de dato: loadsession

Una referencia a la sesion de carga, creada por la instruccion StartLoad.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_LOADNO_NOUSE La variable especificada en el argumento LoadNo no se
esta utilizando, lo que significa que no hay ninguna sesién
en uso.

Mas ejemplos

A continuacion aparecen mas ejemplos de como usar la instruccion CancelLoad.

Ejemplo 1
VAR loadsession loadl;
StartLoad "HOME:'\File:="PART_B.MOD",loadl;
IF ...
CancellLoad loadl;
StartLoad "HOME:'""\File:="PART_C.MOD", loadl;
ENDIF
WaitLoad loadl;
La instruccion CancellLoad cancela la carga en curso del médulo PART_B.MOD y
permite cargar en su lugar el médulo PART_C.MOD.
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.27 CancellLoad - Cancela la carga de un médulo

RobotWare Base
Continuacion

Limitacion

Sintaxis

CancellLoad so6lo puede usarse en la secuencia una vez que la instruccion
StartlLoad esté lista y antes del inicio de la instrucciéon WaitLoad.

CancellLoad

[ LoadNo ":=" ] < variable (VAR) of loadsession >";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacioén sobre

Consulte

Carga de mddulos de programa durante
la ejecucion

StartLoad - Carga de programa durante la ejecu-
cion en la pdgina 817

Conexion de un médulo cargado a una
tarea

WaitLoad - Conectar un mddulo cargado a una
tarea en la pagina 1105

Sesion de carga

loadsession - Sesion de carga de programa en la
pagina 1754

Carga de un médulo de programa

Load - Carga un mddulo de programa durante la
ejecucion en la pagina 351

Descarga de un médulo de programa

UnLoad - Descargar un moédulo de programa du-
rante la ejecucion en la pagina 1052

Comprobar referencias de programa

CheckProgRef - Comprobar referencias de progra-
ma en la pagina 137
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1 Instrucciones

1.28 CapAPTrSetup - Configuracidn de un seguimiento de punto At-Point-Tracker
Continuous Application Platform (CAP)

1.28 CapAPTrSetup - Configuraciéon de un seguimiento de punto At-Point-Tracker

Utilizacion

CapAPTrSetup (Configuracion de un seguimiento de punto) se utiliza para
configurar un tipo de seguimiento de punto del sensor, por ejemplo, WeldGuide
o AWC.

El controlador se comunica con los sensores a través de canales serie o Ethernet
mediante uno de los protocolos de transporte compatibles (RTP1, SOCKETDEV
o LTAPPTCP).

Ejemplo basico

S10.cfg:
COM_TRP:
-Name "wg:"" -Type "SOCKETDEV' -RemoteAddress ''192.168.1255.101"
-RemotePort '6344"
Cdédigo de RAPID:
I Define variable numbers

CONST num SensorOn := 6;
CONST num XCoord := 8;
CONST num YCoord := 9;
CONST num ZCoord := 10;

VAR pos SensorPos;

1 Setup a Weldguide
CapAPTrSetup "wg:", do_left, 80, do_right, 80;

Argumentos
CapAPTrSetup device DoLeft LevellLeft DoRight LevelRight [\LogFile]
[\LogSize]
device
Tipo de dato: string
El nombre del dispositivo de E/S configurado en sio.cfg para el sensor utilizado.
DoLeft
Tipo de dato: signaldo
La senal digital de salida para la sincronizacion de la oscilacion en el ciclo de
oscilacion izquierda.
LevelLeft
Tipo de dato: num
La posicién de coordinacion en el lado izquierdo del patron de oscilacién. El valor
especificado es un porcentaje de la anchura a la izquierda del centro de oscilacion.
Si la oscilacion va mas alla de este punto, se cambia automaticamente al nivel alto
una sefal de salida digital (siempre y cuando la sefal esté definida).
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.28 CapAPTrSetup - Configuracion de un seguimiento de punto At-Point-Tracker
Continuous Application Platform (CAP)
Continuacion

El tipo de coordinacidn puede utilizarse para el seguimiento de cordones mediante
el seguimiento de a través del arco.

The signal is set high Y,  The signal is set low

xx1200000178

DoRight
Tipo de dato: signaldo

La senal digital de salida para la sincronizacion en el ciclo de oscilacion derecha.

LevelRight
Tipo de dato: num

La posicion de coordinacion en el lado derecho del patron de oscilacion. El valor
especificado es un porcentaje de la anchura a la derecha del centro de oscilacion.
Si la oscilacion va mas alla de este punto, se cambia automaticamente al nivel alto
una sefal de salida digital (siempre y cuando la senal esté definida).

El tipo de coordinacién puede utilizarse para el seguimiento de cordones mediante
el seguimiento de a través del arco.

v

The signal is

The signal is set low

set high

xx1200000179

[\LogFile]
Tipo de dato: string

Nombre del archivo de registro de Tracklog.

[\LogSize]
Tipo de dato: num

Tamano del bufer de anillo de Tracklog, que es el nimero de mediciones de sensor
que pueden almacenarse en el bufer durante el seguimiento.

Valor predeterminado: 1000.

Sintaxis
CapAPTrSetup

[device ":="] < expression (IN) of string> ",
[DoLeft ":="] < expression (IN) of signaldo > *,"
[LevelLeft ":="] < expression (IN) of num > *,*
[DoRight ":="] < expression (I N) of signaldo > *,*
[LevelRight ":="] < expression (IN) of num >
[*\"LogFile ":="] < expression (IN) of string >

["\"LogSize ":="] < expression (IN) of num > =;

Continua en la pagina siguiente

86 Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.28 CapAPTrSetup - Configuracidn de un seguimiento de punto At-Point-Tracker

Informacion relacionada

Continuous Application Platform (CAP)
Continuacion

Descrito en:

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform

Sensor Interface

Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.29 CapAPTrSetupAl - Configurar un seguimiento del punto controlado por sefiales de entrada analdgicas
Continuous Application Platform (CAP)

1.29 CapAPTrSetupAl - Configurar un seguimiento del punto controlado por senales
de entrada analégicas

Utilizacion
CapAPTrSetupAl se usa para configurar un seguimiento del punto controlado
por sefales de entrada analégicas.

Ejemplos basicos
El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CapAPTrSetupAl.

Ejemplo 1
TASK PERS capdata cData:=[..... 1;
TASK PERS weavestartdata wsData:=[..... 1:
TASK PERS capweavedata wData:=[..... 1:
TASK PERS captrackdata trackData:=[""ANALOG_TRACKER",..... 1:
VAR capaptrreferencedata referenceData:=[2,2,1,1,0.1,0.1];
VAR signalai ai_y;
VAR signalai ai_z;
AliaslO realsignal_y, ai_y;
AliaslO realsignal_z, ai_z;
CapAPTrSetupAl ai_y, ai_z, referenceData;
CapL pl, v200, cData, wsData, wData , fine, tWeldGun
\Track:=trackData;
Argumentos
CapAPTrSetupAO ai_y, ai_z, ReferenceData [\MaxlncrCorr]
[\WarnMaxCorr] [\Filter] [\SampleTime] [\Logfile] [\LogSize]
[\LatestCorr] [\AccCorr]
ai_y
Tipo de dato: signalai
Sefal de entrada analdgica usada como posicion de proceso para la direccion y.
ai_z
Tipo de dato: signalai
Sefal de entrada analdgica usada como posicion de proceso para la direccion z.
ReferenceData
Tipo de dato: capaptrreferencedata
Configure datos usados para el bucle del regulador de correccion.
MaxIncCorr

Tipo de dato: num
Correccion incremental maxima permitida (en mm).

Si la correccion incremental del TCP es superior a \MaxIncCorr y \WarnMaxCorr,
el robot continuara su trayectoria, aunque la correccion incremental aplicada no

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.29 CapAPTrSetupAl - Configurar un seguimiento del punto controlado por sefiales de entrada analdgicas

Continuous Application Platform (CAP)
Continuacion

superara \MaxIncCorr. Si no se especifico \WarnMaxCorr, se informa de un
error de seguimiento y se detiene la ejecucién del programa.

WarnMaxCorr
Tipo de dato: switch
Si este modificador esta presente, la ejecucién del programa no se interrumpe
cuando se supera el limite de correccion maxima especificado en \MaxIncCorr.
Solo se enviara un aviso.
Filter
Tipo de dato: num
Tamafio del filtro de datos de muestreo de referencia. Se permite un valor entre 1
y 15; el valor predeterminado es 1.
SampleTime
Tipo de dato: num
Tiempo de muestreo en milisegundos para el bucle de correccion. El valor se
redondea a un multiplo de 24. El valor minimo permitido es 24, y el valor
predeterminado es 24.
LogFile
Tipo de dato: string
El nombre del archivo de registro tracklog. El archivo de registro se ubica en el
directorio HOME del sistema.
LogSize
Tipo de dato: num
El tamafio del bufer de anillo de tracklog, que es el nimero de mediciones de
sensor que pueden almacenarse en el bufer durante el seguimiento.
Valor predeterminado: 1000.
LatestCorr
Tipo de dato: pos
Tamano de la ultima correccidn afiadida (en mm).
AccCorr
Tipo de dato: pos
Tamafo de la correccion total acumulada afiadida (en mm).
Sintaxis
CapAPTrSetupAl
[aoi_y ":="] <expression (IN) of signalai> *,"
[ai_z ":="] <expression (IN) of signalai> *,"
[ReferenceData ":="] <expression (I N) of capaptrreferencedata>
[\MaxIncrCorr ":="] <expression (IN) of num> *,*
[\WarnMaxCorr ":="] <expression (IN) of switch> *,*
[\Filter ":="] <expression (IN) of num> *,"
[\SampleTime ":="] <expression (IN) of num> *,*
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.29 CapAPTrSetupAl - Configurar un seguimiento del punto controlado por sefiales de entrada analdgicas

Continuous Application Platform (CAP)
Continuacion

[\LogFile ":="] <expression (IN) of string> ",

[\LogSize ":="] <expression (IN) of num> *,*
[\LatestCorr ":="] <expression (PERS) of pos> *,*
[\AccCorr ":="] <expression (PERS) of pos> ";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Instruccion CapAPTrSetupAO

CapAPTrSetupAO - Configurar un seguimiento
del punto controlado por senales de salida ana-
I6gicas en la pagina 91

Instrucciéon CapAPTrSetupPERS

CapAPTrSetupPERS - Configurar un seguimiento
del punto controlado por variables persistentes
en la pagina 94

Tipo de dato capaptrreferencedata

capaptrreferencedata - Datos de configuracion
variable para seguimiento del punto en la pagi-
na 1673

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform

Sensor Interface

Application manual - Controller software IRC5
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1.30 CapAPTrSetupAO - Configurar un seguimiento del punto controlado por sefiales de salida analdgicas

Continuous Application Platform (CAP)

1.30 CapAPTrSetupAO - Configurar un seguimiento del punto controlado por senales

de salida analdgicas

Utilizacion

CapAPTrSetupAO se usa para configurar un seguimiento del punto controlado
por sefales de salida analégicas.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CapAPTrSetupAO.

Ejemplo 1

TASK PERS capdata cData:=[..... 1;

TASK PERS weavestartdata wsData:=[..... 1;

TASK PERS capweavedata wData:=[..... 1:

TASK PERS captrackdata trackData:=[""ANALOG_TRACKER"™,..... 1:

VAR capaptrreferencedata referencebData:=[2,2,1,1,0.1,0.1];
VAR signalao ao_y;
VAR signalao ao_z;

AliaslO realsignal_y, ao_y;
AliaslO realsignal_z, ao_z;
CapAPTrSetupAO ao_y, ao_z, referenceData;

CapL pl, v200, cData, wsData, wData , fine, tWeldGun
\Track:=trackData;

Argumentos

ao_y

CapAPTrSetupAO ao_y, ao_z, ReferenceData [\MaxlncrCorr]

[\WarnMaxCorr] [\Filter] [\SampleTime] [\Logfile] [\LogSize]

[\LatestCorr] [\AccCorr]

Tipo de dato: signalao

Senal de salida analdgica usada como posicion de proceso para la direccion y.

ao_z

Tipo de dato: signhalao

Senal de salida analégica usada como posicién de proceso para la direccién z.

ReferenceData

Tipo de dato: capaptrreferencedata

Configure datos usados para el bucle del regulador de correccion.

MaxIncCorr

Tipo de dato: num

Correccion incremental maxima permitida (en mm).

Si la correccion incremental del TCP es superior a \MaxIncCorr y \WarnMaxcCorr,

el robot continuara su trayectoria, aunque la correccion incremental aplicada no

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.30 CapAPTrSetupAO - Configurar un seguimiento del punto controlado por sefiales de salida analdgicas
Continuous Application Platform (CAP)

Continuacion
superara \MaxIncCorr. Si no se especifico \WarnMaxCorr, se informa de un
error de seguimiento y se detiene la ejecucidn del programa.

WarnMaxCorr
Tipo de dato: switch
Si este modificador esta presente, la ejecucion del programa no se interrumpe
cuando se supera el limite de correccion maxima especificado en \MaxIncCorr.
Solo se enviara un aviso.

Filter
Tipo de dato: num
Tamario del filtro de datos de muestreo de referencia. Se permite un valor entre 1
y 15; el valor predeterminado es 1.

SampleTime
Tipo de dato: num
Tiempo de muestreo en milisegundos para el bucle de correccion. El valor se
redondea a un multiplo de 24. El valor minimo permitido es 24, y el valor
predeterminado es 24.

LogFile
Tipo de dato: string
El nombre del archivo de registro tracklog. El archivo de registro se ubica en el
directorio HOME del sistema.

LogSize
Tipo de dato: num
El tamafo del bufer de anillo de tracklog, que es el niumero de mediciones de
sensor que pueden almacenarse en el bufer durante el seguimiento.
Valor predeterminado: 1000.

LatestCorr
Tipo de dato: pos
Tamanio de la ultima correccién anadida (en mm).

AccCorr
Tipo de dato: pos
Tamarno de la correccion total acumulada afadida (en mm).

Sintaxis

CapAPTrSetupAO
[ao_y ":="] <expression (I N) of signalao> *,"
[ao_z ":="] <expression (I N) of signalao> *,*
[ReferenceData ":="] <expression (I N) of capaptrreferencedata>

[\MaxIncrCorr ":="] <expression (IN) of num> *,*
[\WarnMaxCorr ":="] <expression (I N) of switch>
[\Filter ":="] <expression (IN) of num> *,"

[\SampleTime ":="] <expression (IN) of num> *,*
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[\LogSize ":="] <expression (IN) of num> *,*
[\LatestCorr ":="] <expression (PERS) of pos> *,*
[\AccCorr ":="] <expression (PERS) of pos> *";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Instrucciéon CapAPTrSetupAl

CapAPTrSetupAl - Configurar un seguimiento
del punto controlado por sefales de entrada
analdgicas en la pagina 88

Instrucciéon CapAPTrSetupPERS

CapAPTrSetupPERS - Configurar un seguimiento
del punto controlado por variables persistentes
en la pagina 94

Tipo de dato capaptrreferencedata

capaptrreferencedata - Datos de configuracion
variable para seguimiento del punto en la pagi-
na 1673

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform

Sensor Interface

Application manual - Controller software IRC5
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1.31 CapAPTrSetupPERS - Configurar un seguimiento del punto controlado por
variables persistentes

Utilizacion
CapAPTrSetupPERS se usa para configurar un seguimiento del punto controlado
por variables persistentes.

Ejemplos basicos
El ejemplo siguiente ilustra la instruccion CapAPTrSetupPERS.

Ejemplo 1
TASK PERS capdata cData:=[..... 1;
TASK PERS weavestartdata wsData:=[..... 1:
TASK PERS capweavedata wData:=[..... 1:
TASK PERS captrackdata trackData:=[""ANALOG_TRACKER",..... 1:
PERS pos corr:=[0,-0.05,-0.025];
VAR capaptrreferencedata referenceData:=[2,2,1,1,0.1,0.1];
IDelete intnol;
CONNECT intnol WITH trOffset;
CapAPTRSetupPERS corr.y, corr.z, referenceData;
ITimer 1,intnol;
CapL pl1l, v200, cData, wsData, wData , fine,
tWeldGun\Track:=trackData;
TRAP trOffset
corr.y := referenceData.reference y +- ..... ;
corr.z := referenceData.reference_z +- _._.. ;
ENDTRAP
Argumentos
CapAPTrSetupPERS var_y, var_z, ReferenceData [\MaxIncrCorr]
[\WarnMaxCorr] [\Filter] [\SampleTime] [\Logfile] [\LogSize]
[\LatestCorr] [\AccCorr]
var_y
Tipo de dato: num
Senal de entrada analdgica usada como posicién de proceso para la direccion y.
var_z
Tipo de dato: signalai
Senal de entrada analdgica usada como posicion de proceso para la direccion z.
ReferenceData

Tipo de dato: capaptrreferencedata
Configure datos usados para el bucle del regulador de correccion.
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MaxIncCorr
Tipo de dato: num

Correccion incremental maxima permitida (en mm).

Si la correccién incremental del TCP es superior a \MaxIncCorr y \WarnMaxcorr,
el robot continuara su trayectoria, aunque la correccion incremental aplicada no
superara \Max IncCorr. Si no se especificé \WarnMaxCorr, se informa de un
error de seguimiento y se detiene la ejecucion del programa.

WarnMaxCorr
Tipo de dato: switch
Si este modificador esta presente, la ejecucion del programa no se interrumpe
cuando se supera el limite de correccion maxima especificado en \MaxIncCorr.
Solo se enviara un aviso.

Filter
Tipo de dato: num
Tamafno del filtro de datos de muestreo de referencia. Se permite un valor entre 1
y 15; el valor predeterminado es 1.

SampleTime
Tipo de dato: num
Tiempo de muestreo en milisegundos para el bucle de correccion. El valor se
redondea a un multiplo de 24. El valor minimo permitido es 24, y el valor
predeterminado es 24.

LogFile
Tipo de dato: string
El nombre del archivo de registro tracklog. El archivo de registro se ubica en el
directorio HOME del sistema.

LogSize
Tipo de dato: num
El tamano del bufer de anillo de tracklog, que es el niumero de mediciones de
sensor que pueden almacenarse en el bufer durante el seguimiento.
Valor predeterminado: 1000.

LatestCorr
Tipo de dato: pos
Tamano de la ultima correccién afadida (en mm).

AccCorr
Tipo de dato: pos
Tamano de la correccion total acumulada afadida (en mm).

Sintaxis

CapAPTrSetupPERS
[var_y ":="] <expression (PERS) of num> *,*
[var_z *

:="] <expression (PERS) of vnum> =,
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[ReferenceData ":="] <expression (I N) of capaptrreferencedata>

[\MaxIncrCorr ":="] <expression (IN) of num> *,
[\WarnMaxCorr ":="] <expression (I N) of switch>

[\Filter ":="] <expression (IN) of num> *,*

[\SampleTime ":="] <expression (IN) of num> *,
[\LogFile ":="] <expression (IN) of string> ",

[\LogSize ":="] <expression (IN) of num> *,*
[\LatestCorr ":="] <expression (PERS) of pos> *,*
[\AccCorr ":="] <expression (PERS) of pos> *";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Instruccion CapAPTrSetupAl

CapAPTrSetupAl - Configurar un seguimiento
del punto controlado por senales de entrada
analdgicas en la pagina 88

Instruccion CapAPTrSetupAO

CapAPTrSetupAO - Configurar un seguimiento
del punto controlado por senales de salida ana-
I6gicas en la pagina 91

Tipo de dato capaptrreferencedata

capaptrreferencedata - Datos de configuracion
variable para seguimiento del punto en la pagi-
na 1673

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform

Sensor Interface

Application manual - Controller software IRC5
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1.32 CapC - Instruccion de movimiento CAP circular

Utilizacion
CapC se utiliza para mover el punto central de la herramienta (TCP) a lo largo de
una trayectoria circular hasta un destino dado y a la vez controlar un proceso
continuo. Ademas, es posible conectar hasta ocho eventos a CapC. Los eventos
se definen mediante las instrucciones TriggRampAO, TrigglO, TriggEquip,
Trigglnt, TriggChecklO o TriggSpeed.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1
Movimientos circulares con CapC.
CapC cirp, pl, v100, cdata, weavestart, weave, fine, gunl;
El TCP de la herramienta, gunl, se mueve en circulo hacia un punto fino p1 con
velocidad definida en cdata.

Ejemplo 2
Movimiento circular con evento de usuario y evento CAP.
VAR intnum start_intno;

PROC main(Q)
VAR triggdata gunon;

IDelete start_intno;

CONNECT start_intno WITH start_trap;
ICap start_intno, CAP_START;

TrigglO gunon, O \Start \DOp:=gun, on;

Moved pl, v500, z50, gunl;
CapC p2,p3,v500,cdata,wstart,wl,fine,gunl,\T1l:=gunon;
ENDPROC

TRAP start_trap
I This routine will be executed when the event CAP_START is

reported
ENDTRAP
La senal digital de salida gun se activa cuando el TCP del robot atraviesa el punto
central de la trayectoria de esquina del punto p1l. La rutina TRAP start_trap se
ejecuta cuando se inicia el proceso CAP.

CapC p2.p3.v500.cdata.wstart.wl.fine.gunl.\T 1:=gunon:

\ b

Start point pJ —_
pomt p .

~3—— End point p3

!
Cirele point p2

The output signal g1 1s set to on
when the TCP of the robot is here

xx1200000174
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Argumentos

CirPoint

ToPoint

[ \ID ]

Speed

Cdata

CapC Cirpoint ToPoint [\I1d] Speed Cdata [\MoveStartTimer] Weavestart
Weave Zone [\Inpos] Tool [\WObj] [\Track] | [\Corr]
[\PreProcessTracking] [\Time] [\T1] [\T2] [\T3] [\T4] [\T5]
\T6] \T7] [\T78] [\TLoad]

Tipo de dato: robtarget

El punto de circulo del robot. El punto de circulo es una posicion del circulo entre
el punto de inicio y el punto de destino. Para conseguir la maxima exactitud, debe
estar situado a mitad de camino entre los puntos inicial y de destino. Si lo sitia
demasiado cerca del punto de inicio o del punto de destino, es posible que el robot
genere una advertencia. El punto de circulo se define como una posicién con
nombre o se almacena directamente en la instruccion (marcada con un asterisco
* en la instruccion). No se utiliza la posicion de los ejes externos.

Tipo de dato: robtarget

El punto de destino de los ejes del robot y de los ejes externos. Se define como
una posicion con nombre o se almacena directamente en la instrucciéon (marcada
con un asterisco * en la instruccion).

Synchronization id
Tipo de dato: identno

Elargumento [ \ID ] es obligatorio en los sistemas MultiMove, si el movimiento
es sincronizado o sincronizado coordinado. Este argumento no esta permitido en
ningun otro caso. El numero de ID especificado debe ser el mismo en todas las
tareas de programa que cooperan entre si. Al usar el nimero de ID los movimientos
no se mezclan en tiempo de ejecucion.

Tipo de dato: speeddata

Los datos de velocidad que se aplican a los movimientos. Los datos de velocidad
definen la velocidad del TCP, la reorientacion de la herramienta y los ejes externos.

(Datos de proceso CAP)
Tipo de dato: capdata

Datos de proceso CAP; consultecapdata - Datos CAP en la pdgina 1675 para obtener
una descripcion detallada.

[\Movestart_timer]

(Tiempo en s)
Tipo de dato: num

Limite superior para la diferencia de tiempo entre la orden de inicio del proceso y
el inicio real del movimiento del TCP del robot en un sistema MultiMove en modo
sincronizado.
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Weavestart
(Datos de inicio de oscilacion)
Tipo de dato: weavestartdata
Datos de inicio de oscilacion para el proceso CAP; consulte weavestartdata - Datos
de inicio de oscilacion en la pagina 1873 para obtener una descripcion detallada.
Weave
(Datos de oscilacion)
Tipo de dato: capweavedata
Datos de inicio de oscilacion para el proceso CAP; consulte capweavedata - Datos
de oscilacion para CAP en la pagina 1689 para obtener una descripcion detallada.
Zone
Tipo de dato:zonedata
Los datos de zona del movimiento. Los datos de zona describen el tamarno de la
trayectoria de esquina generada.
[ \Inpos ]
In position
Tipo de dato: stoppoint data
Este argumento se utiliza para especificar los criterios de convergencia para la
posicién del TCP del robot en el punto de paro. Los datos de puntos de paro
sustituyen a la zona especificada en el parametro Zone .
Tool
Tipo de dato: tooldata
La herramienta en uso durante el movimiento del robot. El punto central de la
herramienta es el punto que se mueve hacia el punto de destino especificado.
[ \WObj ]
Work Object
Tipo de dato: wobjdata
El objeto de trabajo (sistema de coordenadas de objeto) con el que esta relacionada
la posicion de robot indicada en la instruccion.
Es posible omitir este argumento. Si se omite, la posicion depende del sistema de
coordenadas mundo. Si por otro lado se usa un TCP estacionario o ejes externos
coordinados, es necesario especificar este argumento para que se ejecute un
circulo respecto del objeto de trabajo.
[\Track]
(Datos de sensor de track)
Tipo de dato: captrackdata
Esta estructura de datos contiene los datos necesarios para el uso de la correccion
de trayectoria que generan los sensores junto con CapC; consulte captrackdata -
Datos de seguimiento de CAP en la pagina 1686. Este argumento no se permite junto
con el argumento \Corr.
Continua en la pagina siguiente
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[ \Corr ]

Correction
Tipo de dato: switch

Los datos de correccion escritos en una entrada de correccién mediante una
instruccion CorrWrite se afaden a la trayectoria y a la posicion de destino si se
utiliza este argumento.

Se requiere RobotWare, opcion Path Offset, cuando se utiliza este argumento.

[\PreProcessTracking]

[\Time]

[\T1]

[ \T2 ]

[ \T3 ]

Tipo de dato: switch

Este argumento solo es eficaz si First_instruction cambia a TRUE y se ha
incluido el argumento \Track.

Este argumento activa el seguimiento del proceso previo, lo que significa que
durante la instruccion CapX el robot solo hara el seguimiento, sin proceso. Por lo
tanto, los datos del sensor estan disponibles para el seguimiento desde el inicio
de la trayectoria con proceso, p. ej. de soldadura.

Para obtener mas informacion, consulte Operating manual - Tracking and searching
with optical sensors.

Tipo de dato: num

Este argumento se utiliza para especificar el tiempo total en segundos que dura
el movimiento del robot y de los ejes adicionales. A continuacidn, se sustituye por
los datos de velocidad correspondientes.

Trigg 1
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo0,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 2
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 3
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.
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Trigg 4
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 5
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 6
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 8
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigg10,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 8
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Total load
Tipo de dato: loaddata

El argumento \TLoad describe la carga total usada durante el movimiento. La
carga total es la carga de la herramienta mas la carga util transportada por la
herramienta. Si se utiliza el argumento \TLoad, no se tiene en cuenta el valor de
loaddata en los tooldata actuales.

Si el argumento \TLoad tiene el valor loadO, el argumento \TLoad no se tiene
en cuenta y se utilizan en su lugar los loaddata de los tooldata.
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Para poder utilizar el argumento \TLoad, es necesario cambiar el valor del
parametro de sistema Modal PaylLoadMode a 0. Si ModalPayLoadMode tiene el
valor 0, ya no es posible utilizar la instruccién GripLoad.

La carga total puede identificarse con la rutina de servicio Loadldentify. Si el
parametro de sistema ModalPaylLoadMode tiene el valor 0, el operador tiene la
posibilidad de copiar los loaddata de la herramienta a una variable persistente
loaddata existente o nueva al ejecutar la rutina de servicio.

Es posible realizar una ejecucion de prueba del programa sin ninguna carga util
utilizando una senal de entrada digital conectada a la entrada de sistema SimMode
(modo simulado). Si la seial de entrada digital tiene el valor 1, los 1oaddata del
argumento opcional \TLoad no se tienen en cuenta y se utilizan en su lugar los
loaddata de los tooldata actuales.

ﬂ Nota

La funcionalidad predeterminada de manejo de la carga util es utilizar la
instruccion GripLoad. Por tanto, el valor predeterminado del parametro de
sistema ModalPayLoadMode es 1.

Ejecucion de programas

Consulte MoveL - Mueve el robot siguiendo una trayectoria lineal en la pdgina 472
para obtener mas informacion acerca del movimiento lineal.

ConsulteTriggL - Movimiento lineal del robot con eventos en la pdgina 972 para
obtener mas informacién acerca del movimiento lineal con eventos de disparo.

Gestion de errores

Existen varios tipos diferentes de errores que pueden gestionarse en el gestor de
errores para las instrucciones CapC/CapL:

- errores de supervision

« errores especificos de sensores

 error especifico para un sistema MultiMove

+ errores heredados de la funcionalidad TriggX

- otros errores CAP
Siuna de las sefales que se supone que se va supervisar no tiene el valor correcto
o si cambia el valor durante la supervisidn, se establece la variable del sistema
ERRNO.
Si no se pueden leer los valores del sensor de track, se establece la variable de
sistema ERRNO.
Para un sistema MultiMove que se ejecuta en modo sincronizado, el gestor de
errores debe ocuparse de otros dos errores. Uno se utiliza para informar de que
alguna otra aplicacion ha detectado un error recuperable. Esto activa la gestion
de errores recuperables en las tareas RAPID sincronizadas. Se informa del otro
error, CAP_MOV_WATCHDOG, si vence el tiempo entre la peticion de inicio de proceso
y el inicio real del movimiento del TCP de los robots en un sistema MultiMove en
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modo sincronizado. El tiempo utilizado se especifica en el parametro opcional
Movestart_timer de la instruccion CapC.

Si se detecta cualquier situacion anormal, la ejecucion del programa se detendra.
Sin embargo, si se ha programado un gestor de errores, los errores definidos a
continuacion pueden solucionarse sin detener la produccion. Aunque se recomienda
que algunos de estos errores (los errores con CAP_XX) no se muestren al usuario
final. Asigne esos errores a un error especifico de la aplicacién. Para los errores
de supervision, puede utilizarse la instruccién CapGetFai 1Sigs para ver qué

sefal especifica ha fallado.

Errores de supervision

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

CAP_PRE_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de
supervision PRE, es decir, cuando no se cumplen las condi-
ciones de la lista dentro del periodo de tiempo especificado
(especificado en tiempo limite de pre_cond).

CAP_PRESTART_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
vision de la fase PRESTART.

CAP_END_PRE_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de
supervision END_PRE, es decir, cuando no se cumplen las
condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo especi-
ficado (especificado en tiempo limite de start_cond).

CAP_START_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de
supervision START, es decir, cuando no se cumplen las
condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo especi-
ficado (especificado en tiempo limite de start_cond).

CAP_MAIN_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
visién de la fase MAIN.

CAP_ENDMAIN_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de

supervision END_MAIN, es decir, cuando no se cumplen las
condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo especi-
ficado (especificado en tiempo limite de end_main_cond).

CAP_START_POST1_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de
supervision START_POST1, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

CAP_POST1_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
vision de la fase POST1.

CAP_POST1END_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de
supervision END_POST1, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

CAP_START_POST2_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de
supervision START_POST1, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

CAP_POST2_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
vision de la fase POST2.
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Continuacion

CAP_POST2END_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de
supervision END_POST2, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

Si la supervision se realiza en dos senales diferentes de la
misma fase y ambas fallan, la primera que esté configurada
con SetupSuperv es la que genera el error.

Si la supervision se realiza en dos senales diferentes de la
misma fase y ambas fallan, la primera que esté configurada
con es la que genera el error.

Errores relacionados con el sensor

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

CAP_TRACK_ERR

Se produce un error de track cuando se leen los datos del
sensor y transcurrido un tiempo no se reciben datos validos.
Una razén podria ser que el sensor no puede indicar el cor-
don.

CAP_TRACKSTA_ERR

Se produce un error de inicio de track cuando no se han
leido datos validos del sensor de track laser.

CAP_TRACKCOR_ERR

Se produce un error de correccion de track cuando algo va
mal en el célculo del offset.

CAP_TRACKCOM_ERR

La comunicacion entre el controlador del robot y el equipo
del sensor no funciona.

CAP_TRACKPFR_ERR

No es posible continuar con el seguimiento si se ha produ-
cido un fallo de alimentacion eléctrica durante el seguimien-
to.

CAP_SEN_NO_MEAS

El controlador no obtuvo una medicién vélida del sensor.

CAP_SEN_NOREADY

El sensor no esta preparado todavia.

CAP_SEN_GENERRO

Se produjo un error general del sensor.

CAP_SEN_BUSY

El sensor esta ocupado y no puede responder a la solicitud.

CAP_SEN_UNKNOWN

El comando enviado al sensor es desconocido para el sen-
sor.

CAP_SEN_ILLEGAL

El nimero de variable o el nimero de bloqueo enviado al
sensor es ilegal.

CAP_SEN_EXALARM

Se ha producido una alarma externa en el sensor.

CAP_SEN_CAALARM

Se ha producido una alarma de camara en el sensor.

CAP_SEN_TEMP

La temperatura del sensor esta fuera de rango.

CAP_SEN_VALUE

El valor enviado al sensor esta fuera de rango.

CAP_SEN_CAMCHECK

Fallo al comprobar la camara.

CAP_SEN_TIMEOUT

El sensor no respondié dentro del tiempo limite.
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Continuacion

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

ERR_PATH_STOP

Cuando se utiliza el movimiento sincronizado se informa de
este error cuando una aplicacion que controla una unidad
mecanica detecta un error recuperable y notifica a otras
aplicaciones que algo ha ido mal. Si este cédigo de error se
recibe de una instruccion CapC, el error es una reaccion a
otro error. Todas las tareas que utilizan instrucciones de
movimiento en el modo sincronizado en un sistema MultiMo-
ve deben tener este valor ERRNO definido en el gestor de
errores.

Errores heredados de TriggX

Lainstruccidon CapC se basa en la instrucciéon TriggC. Como consecuencia puede
obtener y gestionar los errores ERR_AO_LIMy ERR_DIPLAG_LIM, como en TriggC.

El valor de la variable de sistema ERRNO cambia a:

ERR_AO_LIM

Si los resultados del argumento ScaleValue/SetValue
programado para la sefial analdgica de salida especificada
AOp/AQutput en alguna de las instrucciones
TriggSpeed/TriggRampAO estan fuera del limite de la se-
fal analdgica que corresponde a la velocidad Speed progra-
mada en esta instruccion, la variable de sistema ERRNO
cambia a ERR_AOQO_LIM.

ERR_DIPLAG_LIM

Si el argumento DiplLag programado en alguna de las ins-
trucciones TriggSpeed conectadas es demasiado grande
respecto al parametro de sistema utilizado Event Preset Ti-
me, la variable del sistema ERRNO cambia a
ERR_DIPLAG_LIM.

Otros errores CAP

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

CAP_ATPROC_START

Este error recuperable se genera al final de la primera ins-
truccion CapC/L de la secuencia si se utiliza el argumento
opcional \PreProcessTracking. Puede ser gestionado
en el gestor de errores de la rutina al inicio del proceso.

Para obtener mas informacion, consulte Operating ma-
nual - Tracking and searching with optical sensors.

CAP_NOPROC_END

Este error se produce cuando se utiliza la instruccion
CapNoProcess para ejecutar una distancia concreta sin
proceso de aplicacion y se alcanza el final de esta distancia.
No es realmente un error, pero utiliza los mecanismos de
recuperacion de errores.

CAP_MOV_WATCHDOG

Este error se produce cuando se especifica el modificador
\Movestart_timer y el tiempo entre el inicio del proceso
(MAIN_STARTED) y el inicio del movimiento del robot supera
el tiempo especificado con el modificador.
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Continuacion

Proceso CAP

Durante la ejecucidén continua tanto en Modo automatico como en Modo manual,
el proceso CAP se esta ejecutando a no ser que se bloquee. Esto quiere decir que
se utilizan todos los datos que controlan el proceso CAP (es decir, Cdata,
Weavestart, Weave y Movestart_timer). En estos modos se realizan todas las
actividades de disparador CAP; consulte ICap - Conectar eventos CAP a rutinas
TRAP en la pagina 252.

En todos los otros modos de ejecucion no se ejecuta el proceso CAP y la
instruccion CapC se comporta como una instrucciéon MovecC.

Condiciones de disparador [\T1] a [\T8]

A medida que se cumplen las condiciones de disparo cuando el robot se situa
mas y mas cerca del punto final, se realizan las actividades de disparo definidas.
Las condiciones de disparo se cumplen a una distancia determinada del punto
final de la instruccion o a una distancia determinada del punto de inicio de la
instruccion, o bien en un momento determinado (limitado a un tiempo breve) antes
del punto final de la instruccion.

Durante la ejecucion paso a paso hacia delante, las actividades de E/S se realizan,

pero las rutinas de interrupcién no se ejecutan. Durante la ejecucion paso a paso
hacia atras, no se realiza ninguna actividad de disparo.

Limitaciones

Existen algunas limitaciones en cuanto a las posibilidades de posicionamiento de
CirPoint y ToPoint, como se muestra en la figura siguiente.

— X ——— ._,.—-—_"'_ T
- CirPoint ™
\ 0.1mm M X CirPoint
/ \ ,n".; IIl.' ."I
| \ ™
" ' X start X ToPoint
|I. I,"II
\ _.-—'___-’-'_ _____"‘--.
start  ToPoi ’ s CirPoint
—X ¥ / B _________:3\ irPoin
b ——T1 2 X
1 mm start a=1 degree ToPoint

xx1200000175

+ Ladistancia minima entre el punto de inicio y ToPoint es de 0,1 mm.

- Ladistancia minima entre el punto de inicio y CirPoint es de 0,1 mm.

« El angulo minimo entre CirPoint y ToPoint a partir del punto de inicio es de

1 grado.

La exactitud puede ser baja cerca de los limites, por ejemplo, si el punto de inicio
y el punto ToPoint del circulo estan muy cerca el uno del otro, el error causado
por la inclinacién del circulo puede ser mucho mayor que la exactitud con la que
se programaron los puntos.
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Los cambios del modo de ejecucidn de la ejecucion hacia adelante a la ejecucion
hacia atras, o viceversa, mientras el robot se detiene en una trayectoria circular
no se permiten y generan un mensaje de error.

La instruccion CapC (o cualquier otra instruccién que incluya un movimiento circular)
no debe empezarse en ningun caso desde el principio, con un TCP entre el punto
de circulo y el punto final. De lo contrario, el robot no toma la trayectoria
programada (posicionamiento alrededor de la trayectoria circular en otra direccion,
en comparacion con la programada).

Asegurese de que el robot pueda alcanzar el punto de circulo durante la ejecucién
del programa y dividir el segmento del circulo si es necesario.

Si el punto de inicio actual se desvia de lo habitual, de forma que la longitud de
posicionamiento total de la instruccidon CapC es mas corta de lo habitual, es posible
que todas las condiciones de disparo o algunas de ellas se satisfagan
inmediatamente en la misma posicion. En estos casos, la secuencia en la que se
realizan las actividades de disparo no estara definida. La Iégica de programa del
programa del usuario no puede basarse en una secuencia normal de actividades
de disparo para un “movimiento incompleto”.

CapC no puede ejecutarse en rutinas de RAPID que estén conectadas a los

siguientes eventos especiales del sistema: PowerOn, Stop, QStop, Restart, Reset
o Step.

Sintaxis
CapC
[CirPoint ":="] < expression (I N) of robtarget >
[ToPoint ":="] < expression (I N) of robtarget >
[*\" Id ":=" < expression (IN) of identno > ] *,~
[Speed ":="] < expression (I N) of speeddata >
[Cdata ":="] < persistent (PERS) of capdata >
[*\" Movestart_timer ":=" < expression (IN) of num > 7] *,"
[Weavestart ":="] <persistent (PERS) of weavestartdata >
[Weave ":="] < persistent (PERS) of capweavedata >
[Zone ":="] < expression (I N) of zonedata >
["\" Inpos ":=" < expression (IN) of stoppointdata >] *,"
[Tool ":="] < persistent (PERS) of tooldata >
[*\" WObj ":=" < persistent (PERS) of wobjdata > ]
["\" Track ":=" < persistent (PERS) of captrackdata > ]
IL °\" Corr]
IL "\" PreProcessTracking]
["\" Time ":=" < expression (IN) of num > ]
["\" T1 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
["\" T2 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
[F\" T3 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
[*\" T4 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
["\" T5 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
["\" T6 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
[*\" T7 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
["\" T8 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
["\" TLoad ":=" < persistent (PERS) of loaddata > ] *;"
Continua en la pagina siguiente
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Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform

Movimiento circular

MoveC - Mueve el robot en circulo en la pagi-
na4i13

Movimiento circular con disparadores

TriggC - Movimiento circular del robot con
eventos en la pagina 927

Definicion de datos CAP

capdata - Datos CAP en la pagina 1675

Definicion de datos de inicio de oscilacion

weavestartdata - Datos de inicio de oscilacion
en la pagina 1873

Definicion de datos de oscilacion

capweavedata - Datos de oscilacion para
CAP en la pagina 1689

Definicion de datos de track

captrackdata - Datos de seguimiento de CAP
en la pagina 1686

Path Offset

Application manual - Controller software IRC5

Utilizar sensores 6pticos para el seguimiento
o la busqueda.

Operating manual - Tracking and searching
with optical sensors
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1.33 CapCondSetDO - Activar una seinal digital de salida en la parada de TCP

Utilizacion

Ejemplo basico

CapSetDOAtStop se utiliza para definir una sefal digital de salida y su valor, que
cambiara cuando el TCP del robot que ejecuta CAP detenga su movimiento durante
una instruccion CAP (CapL o CapC) antes de que finalice la secuencia de CAP.

Una definicion existente de este tipo de sefales se borra con la instruccion CAP
InitSuperv.

CapCondSetDO dol5, 1;

La seial do15 cambia a 1 cuando el TCP se detiene.
CapCondSetDO weld, off;

La senal de soldadura cambia a off cuando se detiene el TCP.

Argumentos

Signal

Value

CapCondSetDO Signal Value

Tipo de dato: signaldo

El nombre de la seial que debe cambiar.

Tipo de dato: dionum

El valor deseado para la sefial, 0 6 1.

Value especificado Cambiar la salida digital a
0 0
Cualquier valor excepto 0 1

Limitaciones

El valor final de la sefial depende de la configuracion de la sefal. Si la senal esta
invertida en los parametros del sistema, el valor del canal fisico es el opuesto.

Puede configurarse un maximo de 10 sefales por tarea RAPID.

Sintaxis

CapCondSetDO
[Signal ":="] < variable (VAR) of signaldo > *,"
[Value ":="] < expression (IN) of dionum> *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Continuous Application Platform Application manual - Continuous Application
Platform

Instruccién InitSuperv InitSuperv - Restablecer toda la supervision
para CAP en la pagina 290
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1.33 CapCondSetDO - Activar una sefal digital de salida en la parada de TCP
Continuous Application Platform (CAP)

Continuacion
Para obtener mas informacion sobre Consulte
Instruccién SetupSuperv SetupSuperv - Configurar las condiciones
para la supervision de sefales en CAP en la
pagina 745
Instruccién RemoveSuperv RemoveSuperv - Eliminar la condicion de
una senal en la pagina 627
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1.34 CapEquiDist - Generar evento equidistante

Utilizacion

CapEquiDist se utiliza para indicar a CAP que genere un evento de RAPID
equidistante (EQUIDIST) en la trayectoria CAP. El primer evento se genera en el
punto de inicio de la primera instruccién CAP en una secuencia de instrucciones
CAP. Desde RAPID es posible suscribirse a este evento mediante ICap.

Ejemplo basico

VAR intnum intno_equi;

PROC main(Q)
IDelete intno_equi;
Connect iIntno_equi equi_trp;
ICap intno_equi, EQUIDIST
CapEquiDist\Distance:=5.0;
MoveL p60, v1000, fine, tWeldGun;
CapL p_fig3_1_1, v500, cd, wsd, cwd, z10, tWeldGun;
CapL p_fig3_1_2, v500, cd, wsd, cwd, Fine, tWeldGun;
CapEquiDist\Reset;
MoveL p70, v1000, fine, tWeldGun;
CapL p_fig3 1 _3, v500, cd, wsd, cwd, fine, tWeldGun;

ERROR
Retry;
ENDPROC

TRAP equi_trp
I do whatever you want, but it must not take too long time
ENDTRAP

En este ejemplo, el evento EQUIDIST se generara en la primera trayectoria de
CAP. Se enviara cada 5 mm en la trayectoria a varias instrucciones CAP con zonas.

Argumentos

[\Distance]

[\Reset]

CapEquiDist [\Distance] [\Reset]

Distancia en mm
Tipo de dato: num

Los datos proporcionados con este argumento opcional definen la distancia en
mm entre dos eventos equidistantes consecutivos.

Restablecer generacion de eventos
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Continuacion

Tipo de dato: switch

Si se utiliza este modificador, se restablece la generacion de eventos, es decir, el
evento equidistante no se generard mas en una trayectoria CapL/CapC. Este
modificador tiene preferencia antes del modificador \Distance.

Limitaciones

Si la trayectoria de CAP es larga comparada con la distancia del evento, el sistema
puede agotar los recursos de eventos y aparece el mensaje de error 50368
Distancia demasiado corta entre eventos equidistantes.

Sintaxis
CapEquiDist

["\" Distance ":=" < expression (IN) of num >]

["\" Reset] ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform
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1.35 CapL - Instruccién de movimiento CAP lineal

Utilizacion
CapL se utiliza para mover el punto central de la herramienta (TCP) linealmente a
un destino determinado y a la vez controlar un proceso continuo. Ademas, es
posible conectar hasta ocho eventos a CapL. Los eventos se definen utilizando
las instrucciones TriggRampAO, TrigglO, TriggEquip, Trigglnt,
TriggChecklO o TriggSpeed.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1
Movimiento lineal con CapL.
CapL pl, v100, cdata, weavestart, weave, z50, gunl;
ElI TCP de la herramienta, gun1, se mueve a lo largo de una linea hacia la posicion
p1 con la velocidad definida en cdata y los datos de zona z50.
Ejemplo 2

Movimiento circular con evento de usuario y evento CAP.
VAR intnum start_intno;

PROC main(Q)

VAR triggdata gunon;

IDelete start_intno;

CONNECT start_intno WITH start_trap;

ICap start_intno, CAP_START;

TrigglO gunon, 0 \Start \DOp:=gun, on;

Moved pl, v500, z50, gunl;

CapL p2, v500, cdata, wstart, wl, fine, gunl \Tl:=gunon;
ENDPROC

TRAP start_trap
IThis routine iIs executed when event CAP_START arrives
ENDTRAP

La sefial digital de salida gun se activa cuando el TCP del robot atraviesa el punto
central de la trayectoria de esquina del punto p1. La rutina TRAP start_trap se
ejecuta cuando se inicia el proceso CAP.

CapL p2.v500.cdata,wstart,wl.fine.gunl.\T1:=gunon;
. - -

Start point P/ ~a.

~ End point p2

\ The output signal g 1s set to OH
when the robot’s TCP is here

xx1200000173
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Continuacion

Argumentos

ToPoint

[ \ID ]

Speed

Cdata

CapL ToPoint [\Id] Speed Cdata [\MoveStartTimer] Weavestart Weave
Zone [\Inpos] Tool [\WObj] [\Track] | [\Corr]
[\PreProcessTracking] [\Time] [\T1] [\T2] [\T3] [\T4] [\T5]
\T6] \T7] [\T78] [\TLoad]

Tipo de dato: robtarget

El punto de destino de los ejes del robot y de los ejes externos. Se define como
una posicion con nombre o se almacena directamente en la instruccion (marcada
con un asterisco * en la instruccion).

Synchronization id
Tipo de dato: identno

El argumento [ \ID ] es obligatorio en los sistemas MultiMove, si el movimiento
es sincronizado o sincronizado coordinado. Este argumento no esta permitido en
ningun otro caso. El numero de ID especificado debe ser el mismo en todas las
tareas de programa que cooperan entre si. Al usar el nimero de ID los movimientos
no se mezclan en tiempo de ejecucién.

Tipo de dato: speeddata

Los datos de velocidad que se aplican a los movimientos. Los datos de velocidad
definen la velocidad del TCP, la reorientacién de la herramienta y los ejes externos.

(Datos de proceso CAP)
Tipo de dato: capdata

Datos de proceso CAP; consultecapdata - Datos CAP en la pagina 1675 para obtener
una descripcion detallada.

[ \Movestart_timer ]

Weavestart

Weave

(Tiempo en s)
Tipo de dato: num

Limite superior para la diferencia de tiempo entre la orden de inicio del proceso y
el inicio real del movimiento del TCP del robot en un sistema MultiMove en modo
sincronizado.

(Datos de inicio de oscilacion)
Tipo de dato: weavestartdata

Datos de inicio de oscilacion para el proceso CAP; consulte weavestartdata - Datos
de inicio de oscilacion en la pdgina 1873 para obtener una descripcion detallada.

(Datos de oscilacion)
Tipo de dato: capweavedata

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Datos de inicio de oscilacion para el proceso CAP; consulte capweavedata - Datos
de oscilacion para CAP en la pagina 1689 para obtener una descripcidn detallada.

Zone
Tipo de dato:zonedata
Los datos de zona del movimiento. Los datos de zona describen el tamario de la
trayectoria de esquina generada.
[ \Inpos ]
In position
Tipo de dato: stoppoint data
Este argumento se utiliza para especificar los criterios de convergencia para la
posicion del TCP del robot en el punto de paro. Los datos de puntos de paro
sustituyen a la zona especificada en el parametro Zone .
Tool
Tipo de dato: tooldata
La herramienta en uso durante el movimiento del robot. El punto central de la
herramienta es el punto que se mueve hacia el punto de destino especificado.
[ \WObj 1]
Work Object
Tipo de dato: wobjdata
El objeto de trabajo (sistema de coordenadas de objeto) con el que esta relacionada
la posicion de robot indicada en la instruccion.
Es posible omitir este argumento. Si se omite, la posicion depende del sistema de
coordenadas mundo. Si por otro lado se usa un TCP estacionario o ejes externos
coordinados, es necesario especificar este argumento para que se ejecute un
circulo respecto del objeto de trabajo.
[ \Track ]
(Datos de sensor de track)
Tipo de dato: captrackdata
Esta estructura de datos contiene los datos necesarios para el uso de la correccion
de trayectoria que generan los sensores junto con CapL; consulte captrackdata -
Datos de seguimiento de CAP en la pagina 1686. Este argumento no se permite junto
con el argumento \Corr.
[ \Corr ]
Correction
Tipo de dato: switch
Los datos de correccion escritos en una entrada de correccién mediante una
instruccion CorrWrite se ahaden a la trayectoria y a la posicion de destino si se
utiliza este argumento.
Se requiere RobotWare, opcion Path Offset, cuando se utiliza este argumento.
Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

[\PreProcessTracking]

[ \Time ]

[\T1]

[ \T2 ]

[ \T3 ]

[ \T4 ]

[ \T5 ]

Tipo de dato: switch

Este argumento solo es eficaz si first_instruction cambia a TRUE y se ha
incluido el argumento \Track.

Este argumento activa el seguimiento del proceso previo, lo que significa que
durante la instruccion CapX el robot solo hara el seguimiento, sin proceso. Por lo
tanto, los datos del sensor estan disponibles para el seguimiento desde el inicio
de la trayectoria con proceso, p. ej. de soldadura.

Para obtener mas informacion, consulte Operating manual - Tracking and searching
with optical sensors.

Tipo de dato: num

Este argumento se utiliza para especificar el tiempo total en segundos que dura
el movimiento del robot y de los ejes adicionales. A continuacion, se sustituye por
los datos de velocidad correspondientes.

Trigg 1
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 2
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 3
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo0,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 4
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

Trigg 5
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Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

[ \T6 1]
Trigg 6
Tipo de dato: triggdata
La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

[ \T8 ]
Trigg 8
Tipo de dato: triggdata
La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Triggl10,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

[ \T8 ]
Trigg 8
Tipo de dato: triggdata

La variable que hace referencia a las condiciones de disparo y la actividad de
disparo, definida anteriormente en el programa usando las instrucciones Trigglo,
TriggEquip, Trigglnt, TriggChecklO, TriggSpeed o TriggRampAO.

[ \TLoad ]
Total load

Tipo de dato: loaddata

El argumento \TLoad describe la carga total usada durante el movimiento. La
carga total es la carga de la herramienta mas la carga util transportada por la
herramienta. Si se utiliza el argumento \TLoad, no se tiene en cuenta el valor de
loaddata en los tooldata actuales.

Si el argumento \TLoad tiene el valor loadO, el argumento \TLoad no se tiene
en cuenta y se utilizan en su lugar los loaddata de los tooldata.

Para poder utilizar el argumento \TLoad, es necesario cambiar el valor del
parametro de sistema Modal PayLoadMode a 0. Si ModalPayLoadMode tiene el
valor 0, ya no es posible utilizar la instruccion GripLoad.

La carga total puede identificarse con la rutina de servicio Loadldentify. Si el
parametro de sistema ModalPayLoadMode tiene el valor 0, el operador tiene la
posibilidad de copiar los loaddata de la herramienta a una variable persistente
loaddata existente o nueva al ejecutar la rutina de servicio.

Es posible realizar una ejecucion de prueba del programa sin ninguna carga util
utilizando una sefal de entrada digital conectada a la entrada de sistema SimMode
(modo simulado). Si la sefal de entrada digital tiene el valor 1, los loaddata del
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argumento opcional \TLoad no se tienen en cuenta y se utilizan en su lugar los
loaddata de los tooldata actuales.

o

La funcionalidad predeterminada de manejo de la carga util es utilizar la
instruccion GripLoad. Por tanto, el valor predeterminado del parametro de
sistema ModalPayLoadMode es 1.

Ejecucion de programas

Consulte MoveL - Mueve el robot siguiendo una trayectoria lineal en la pdgina 472
para obtener mas informacion acerca del movimiento lineal.

ConsulteTriggL - Movimiento lineal del robot con eventos en la pagina 972 para
obtener mas informacién acerca del movimiento lineal con eventos de disparo.

Gestion de errores

Existen varios tipos diferentes de errores que pueden gestionarse en el gestor de
errores para las instrucciones CapC/CapL:

« errores de supervision

- errores especificos de sensores

 error especifico para un sistema MultiMove

- errores heredados de la funcionalidad TriggX
- otros errores CAP

Siuna de las sefiales que se supone que se va supervisar no tiene el valor correcto
o si cambia el valor durante la supervision, se establece la variable del sistema
ERRNO.

Si no se pueden leer los valores del sensor de track, se establece la variable de
sistema ERRNO.

Para un sistema MultiMove que se ejecuta en modo sincronizado, el gestor de
errores debe ocuparse de otros dos errores. Uno se utiliza para informar de que
alguna otra aplicacion ha detectado un error recuperable. Esto activa la gestion
de errores recuperables en las tareas RAPID sincronizadas. Se informa del otro
error, CAP_MOV_WATCHDOG, si vence el tiempo entre la peticion de inicio de proceso
y el inicio real del movimiento del TCP de los robots en un sistema MultiMove en
modo sincronizado. El tiempo utilizado se especifica en el parametro opcional
Movestart_timer de la instruccién CapL.

Si se detecta cualquier situacion anormal, la ejecucion del programa se detendra.
Sin embargo, si se ha programado un gestor de errores, los errores definidos a

continuacion pueden solucionarse sin detener la produccion. Aunque se recomienda
que algunos de estos errores (los errores con CAP_XX) no se muestren al usuario
final. Asigne esos errores a un error especifico de la aplicacién. Para los errores
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de supervision, puede utilizarse la instruccion CapGetFai 1Sigs para ver qué

senal especifica ha fallado.

Errores de supervision

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

CAP_PRE_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de
supervision PRE, es decir, cuando no se cumplen las condi-
ciones de la lista dentro del periodo de tiempo especificado
(especificado en tiempo limite de pre_cond).

CAP_PRESTART_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
vision de la fase PRESTART.

CAP_END_PRE_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de

supervision END_PRE, es decir, cuando no se cumplen las

condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo especi-
ficado (especificado en tiempo limite de start_cond).

CAP_START_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de
supervision START, es decir, cuando no se cumplen las
condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo especi-
ficado (especificado en tiempo limite de start_cond).

CAP_MAIN_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
vision de la fase MAIN.

CAP_ENDMAIN_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de

supervision END_MAIN, es decir, cuando no se cumplen las
condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo especi-
ficado (especificado en tiempo limite de end_main_cond).

CAP_START_POST1_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de
supervision START_POST1, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

CAP_POST1_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
vision de la fase POST1.

CAP_POST1END_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de
supervision END_POST1, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

CAP_START_POST2_ERR

Este evento se produce cuando hay un error en la lista de
supervision START_POST1, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

CAP_POST2_ERR

Este error se produce cuando hay un error durante la super-
vision de la fase POST2.

CAP_POST2END_ERR

Este error se produce cuando hay un error en la lista de
supervision END_POST2, es decir, cuando no se cumplen
las condiciones de la lista dentro del periodo de tiempo es-
pecificado (especificado en tiempo limite de
end_main_cond).

Si la supervision se realiza en dos sefales diferentes de la
misma fase y ambas fallan, la primera que esté configurada
con SetupSupervV es la que genera el error.
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Errores relacionados con el sensor
Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

CAP_TRACK_ERR

Se produce un error de track cuando se leen los datos del
sensor y transcurrido un tiempo no se reciben datos validos.
Una razén podria ser que el sensor no puede indicar el cor-
dén.

CAP_TRACKSTA_ERR

Se produce un error de inicio de track cuando no se han
leido datos validos del sensor de track laser.

CAP_TRACKCOR_ERR

Se produce un error de correccion de track cuando algo va
mal en el calculo del offset.

CAP_TRACKCOM_ERR

La comunicacion entre el controlador del robot y el equipo
del sensor no funciona.

CAP_TRACKPFR_ERR

No es posible continuar con el seguimiento si se ha produ-
cido un fallo de alimentacidn eléctrica durante el seguimien-
to.

CAP_SEN_NO_MEAS

El controlador no obtuvo una medicién valida del sensor.

CAP_SEN_NOREADY

El sensor no esta preparado todavia.

CAP_SEN_GENERRO

Se produjo un error general del sensor.

CAP_SEN_BUSY

El sensor esta ocupado y no puede responder a la solicitud.

CAP_SEN_UNKNOWN

El comando enviado al sensor es desconocido para el sen-
sor.

CAP_SEN_ ILLEGAL

El nimero de variable o el nimero de bloqueo enviado al
sensor es ilegal.

CAP_SEN_EXALARM

Se ha producido una alarma externa en el sensor.

CAP_SEN_CAALARM

Se ha producido una alarma de camara en el sensor.

CAP_SEN_TEMP

La temperatura del sensor esta fuera de rango.

CAP_SEN_VALUE

El valor enviado al sensor esta fuera de rango.

CAP_SEN_CAMCHECK

Fallo al comprobar la camara.

CAP_SEN_TIMEOUT

El sensor no respondid dentro del tiempo limite.

Errores posibles en sistemas MultiMove

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

ERR_PATH_STOP

Cuando se utiliza el movimiento sincronizado se informa de
este error cuando una aplicacion que controla una unidad
mecanica detecta un error recuperable y notifica a otras
aplicaciones que algo ha ido mal. Si este cédigo de error se
recibe de una instruccion CaplL, el error es una reaccién a
otro error. Todas las tareas que utilizan instrucciones de
movimiento en el modo sincronizado en un sistema MultiMo-
ve deben tener este valor ERRNO definido en el gestor de
errores.
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Lainstrucciéon CapL se basa en lainstruccién TriggL. Como consecuencia puede
obtener y gestionar los errores ERR_AO_LIMyERR_DIPLAG_LIM, comoen TriggL.

El valor de la variable de sistema ERRNO cambia a:

ERR_AO_LIM

Si los resultados del argumento ScaleValue/SetValue
programado para la sefial analdgica de salida especificada
AOp/AQutput en alguna de las instrucciones
TriggSpeed/TriggRampAO estan fuera del limite de la se-
nal analdgica que corresponde a la velocidad Speed progra-
mada en esta instruccion, la variable de sistema ERRNO
cambia a ERR_AO_LIM.

ERR_DIPLAG_LIM

Si el argumento DiplLag programado en alguna de las ins-
trucciones TriggSpeed conectadas es demasiado grande
respecto al parametro de sistema utilizado Event Preset Ti-
me, la variable del sistema ERRNO cambia a
ERR_DIPLAG_LIM.

Otros errores CAP

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

CAP_ATPROC_START

Este error recuperable se genera al final de la primera ins-
truccion CapC/L de la secuencia si se utiliza el argumento
opcional \PreProcessTracking. Puede ser gestionado
en el gestor de errores de la rutina al inicio del proceso.

Para obtener mas informacion, consulte Operating ma-
nual - Tracking and searching with optical sensors.

CAP_NOPROC_END

Este error se produce cuando se utiliza la instruccion
CapNoProcess para ejecutar una distancia concreta sin
proceso de aplicacion y se alcanza el final de esta distancia.
No es realmente un error, pero utiliza los mecanismos de
recuperacion de errores.

CAP_MOV_WATCHDOG

Este error se produce cuando se especifica el modificador
\Movestart_timer y el tiempo entre el inicio del proceso
(MAIN_STARTED) y el inicio del movimiento del robot supera
el tiempo especificado con el modificador.

Proceso CAP

Durante la ejecucién continua tanto en Modo automatico como en Modo manual,
el proceso CAP se estd ejecutando a no ser que se bloquee. Esto quiere decir que
se utilizan todos los datos que controlan el proceso CAP (es decir, Cdata,

Weavestart, Weave y Movestart_timer). En estos modos se realizan todas las
actividades de disparador CAP; consulte ICap - Conectar eventos CAP a rutinas

TRAP en la pagina 252.

En todos los otros modos de ejecucion no se ejecuta el proceso CAP y la
instruccion CapL se comporta como una instruccion MoveL.
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Condiciones de disparador [\T1] a [\T8]

A medida que se cumplen las condiciones de disparo cuando el robot se situa
mas y mas cerca del punto final, se realizan las actividades de disparo definidas.
Las condiciones de disparo se cumplen a una distancia determinada del punto
final de la instruccion o a una distancia determinada del punto de inicio de la
instruccion, o bien en un momento determinado (limitado a un tiempo breve) antes
del punto final de la instruccién.

Durante la ejecucion paso a paso hacia delante, las actividades de E/S se realizan,
pero las rutinas de interrupcién no se ejecutan. Durante la ejecucion paso a paso
hacia atras, no se realiza ninguna actividad de disparo.

Limitaciones

Si el punto de inicio actual se desvia del habitual, de forma que la longitud de
posicionamiento total de la instruccién CapL es mas corta de lo habitual (por
ejemplo, al principio de CapL con la posicién del robot en el punto final), puede
ocurrir que se cumplan varias de las condiciones de disparo, o incluso todas ellas,
inmediatamente y en una misma posicién. En estos casos, la secuencia en la que
se realizan las actividades de disparo no estara definida. La légica de programa
del programa del usuario no puede basarse en una secuencia normal de actividades
de disparo para un “movimiento incompleto”.

El comportamiento del proceso CAP puede ser indefinido si se produce un error
durante las instrucciones CapL o CapC con movimientos TCP extremadamente
cortos (< 1 mm).

CapL no puede ejecutarse en rutinas de RAPID que estén conectadas a los

siguientes eventos especiales del sistema: PowerOn, Stop, QStop, Restart, Reset
o Step.

Sintaxis

CapL
[ToPoint ":="] < expression (I N) of robtarget >
[*\" Id ":=" < expression (IN) of identno >] *,*
[Speed ":="] < expression (IN) of speeddata > *,*
[Cdata ":="] < persistent (PERS) of capdata >
[*\" Movestart_timer * < expression (IN) of num >] =,*
[Weavestart ":="] <persistent (PERS) of weavestartdata > *,*
[Weave ":="] < persistent (PERS) of capweavedata > ",
[Zone ":="] < expression (I N) of zonedata >
["\" Inpos ":=" < expression (IN) of stoppointdata >] *,*
[Tool ":="] < persistent (PERS) of tooldata >
[*\" WObj ":=" < persistent (PERS) of wobjdata >]
["\" Track ":=" < persistent (PERS) of captrackdata > ]
IL °\" Corr]
IL °\" PreProcessTracking]
["\" Time ":=" < expression (IN) of num > ]

[*\" T1 ":=" < variable (VAR) of triggdata > ]
[*\" T2 ":=" < variable (VAR) of triggdata >]
["\" T3 ":=" < variable (VAR) of triggdata >]
["\" T4 ":=" < variable (VAR) of triggdata >]
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[*\" T5 ":=" < variable (VAR) of triggdata >]
["\" T6 ":=" < variable (VAR) of triggdata >]
[*\" T7 ":=" < variable (VAR) of triggdata >]
["\" T8 ":=" < variable (VAR) of triggdata >]
["\" TLoad":=" < persistent (PERS) of loaddata >] ;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacién sobre Consulte

Continuous Application Platform Application manual - Continuous Application
Platform

Movimiento lineal MovelL - Mueve el robot siguiendo una trayec-

toria lineal en la pagina 472

Movimiento lineal con disparadores TriggL - Movimiento lineal del robot con
eventos en la pagina 972

Definicion de datos CAP capdata - Datos CAP en la pagina 1675

Definicién de datos de inicio de oscilacidn |weavestartdata - Datos de inicio de oscilacion
en la pagina 1873

Definicion de datos de oscilacion capweavedata - Datos de oscilacion para
CAP en la pagina 1689

Definicion de datos de track captrackdata - Datos de seguimiento de CAP
en la pagina 1686

Path Offset Application manual - Controller software IRC5

Utilizar sensores 6pticos para el seguimiento | Operating manual - Tracking and searching

o la busqueda. with optical sensors
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1.36 CapLATrSetup - Configurar un sensor de seguimiento anticipatorio

Utilizacion

CapLATrSetup (Configurar un sensor de seguimiento anticipatorio) se utiliza para
configurar un tipo de sensor de seguimiento anticipatorio, por ejemplo, seguimiento

laser.

La interfaz de sensores se comunica con un maximo de dos sensores a través de
canales serie, utilizando el protocolo de transporte RTP1. Los dos canales deben

tener los nombres laser1:y swg:.

Ejemplo basico

SIO.cfg:
COM_TRP:
-Name "SCOUT:" -Type "RTP1"
-Name "digi-ip:" -Type '""SOCKDEV" -PhyChannel

'"192.168.125.5"

Caddigo RAPID:
I Define variable numbers
CONST num SensorOn := 6;
CONST num XCoord := 8;
CONST num YCoord := 9;
CONST num ZCoord := 10;
I Sensor calibration frame

"LAN1" -RemoteAdress

PERS pose calibFrame := [[236.4,0.3,96.3],[1,0,0,0]11;

! Trackdata

PERS captrackdata captrackl := [“digi-ip:", [1,10,1,0,0,0,0,0]];

I Set up a Laser Tracker
CapLATrSetup “digi-ip:”,

cal ibFrame\SensorFreq:=20\CorrFilter:=5\MaxBl ind:=100\MaxIncCorr:=2;

! Request start of sensor measurements
Writevar "digi-ip:", SensorOn, 1;

I Track using Cap

CapL p_figl 1_1, v200, cd_eventl, wsd_event, cwd_event, z20,

tWeldGun\Track:=captrackl;

I Stop sensor
Writevar "digi-ip:", SensorOn, O;

Argumentos
CapLATrSetup device CalibFrame CalibPos [\WarnMaxCorr] [\LogFile]
[\LogSize] [\SensorFreq] [\lpolServoDelay] [\lpolCorrGain]
[\ServoSensFactor] [\CorrFilter] [\IpolCorrFilter]
[\ServoCorrFilter] [\ErrRampln] [\ErrRampOut] [\CBAngle]
[\MaxBlind] [\MaxIncCorr] [\CalibFrame2] [\CalibFrame3]
device

Tipo de dato: string
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El nombre del dispositivo como se definié en sio.cfg.

calibframe
Tipo de dato: pose
Base de coordenadas de calibracién LATR (posicion y orientacion en relacion a
la herramienta predefinida tool0).
CalibPos
Tipo de dato: pose
Offset de calibracion LATR. Ajuste de la base de coordenadas del sensor que
coloca el origen del sistema de coordenadas de correccion de la trayectoria cerca
del nivel de la base de coordenadas utilizada durante la calibracion.
[\WarnMaxCorr]
Tipo de dato: switch
Si se utiliza este modificador, la ejecucion del programa no se interrumpe cuando
se supera el limite de correccién maxima especificado en trackdata. Solo se enviara
un aviso.
[\Logdfile]
Tipo de dato: string
Nombre del archivo de registro de Tracklog.
[\LogSize]
Tipo de dato: num
Tamafno del bufer de anillo de Tracklog, que es el niumero de mediciones de sensor
que pueden almacenarse en el bufer durante el seguimiento.
Predeterminado: 1000.
[\SensorFreq]
Tipo de dato: num
Define la frecuencia de muestreo del sensor utilizado (por ejemplo, M-Spot-90
tiene una frecuencia de muestreo de 5 Hz).
El valor mas alto disponible depende del enlace de comunicaciones y su velocidad.
Se recomienda no utilizar valores superiores a los 20 Hz.
Predeterminado: 5 Hz.
[\lpolServoDelay]
Tipo de dato: num
Define un retardo de tiempo interno del controlador de robot entre la tarea ipol y
la tarea servo.
Predeterminado: 74 ms.
H Nota
iNo cambie el valor predeterminado!
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[\lpolCorrGain]

[\ServoSensFactor]

[\CorrFilter]

[\lpolCorrFilter]

[\ServoCorrFilter]

Tipo de dato: num
Define el factor de ganancia para la correccion impuesta en ipol.
Predeterminado: 0.0.

ﬂ Nota

iNo cambie el valor predeterminado!

Tipo de dato: num
Define el numero de correcciones de servo por lectura de sensor.
Predeterminado: 0.

o

iNo cambie el valor predeterminado!

Tipo de dato: num

Define el filtrado de la correccion calculada, utilizando el valor medio de los valores
de filtro de corr.

Predeterminado: 1.

ﬂ Nota

iNo cambie el valor predeterminado!

Tipo de dato: num

Define el filtrado de la correccién ipol , utilizando el valor medio de los valores de
filtro de trayectoria.

Predeterminado: 1.

ﬂ Nota

iNo cambie el valor predeterminado!

Tipo de dato: num

Define el filtrado de la correccién de servo, utilizando el valor medio de los valores
de filtro servo de trayectoria.

Predeterminado: 1.

o

iNo cambie el valor predeterminado!

Continua en la pagina siguiente
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[\ErrRampln]

[\ErrorRampOut]

[\CBAnNgle]

[\MaxBlind]

[\MaxIncCorr]

[\CalibFrame?2]

[\CalibFrame3]

1.36 CapLATrSetup - Configurar un sensor de seguimiento anticipatorio
Continuous Application Platform (CAP)
Continuacion

Tipo de dato: num

Define durante cuantas lecturas de sensor se realiza la activacion en rampa
después de un error causado por la lectura del sensor.

Predeterminado: 1.

Tipo de dato: num

Define durante cuantas lecturas de sensor se realiza la desactivacion en rampa
cuando se produce un error causado por la lectura del sensor.

Predeterminado: 1.

Tipo de dato: num
Define el angulo entre un haz de sensor 3D y el eje Z del sensor
Predeterminado: 0.0.

Tipo de dato: num

Distancia maxima que el TCP puede moverse suponiendo que la tltima correccion
sigue siendo valida.

Alinicio del seguimiento, la distancia de MaxB 1 ind se incrementa automaticamente
por el adelanto del sensor.

Predeterminado: sin limite.

Tipo de dato: num
Correccion incremental maxima permitida.

Si la correccidn incremental del TCP es superior a \MaxIncCorr y se especifico
\WarnMaxCorr, el robot continta su trayectoria, pero la correccion incremental
aplicada no supera \MaxIncCorr. Si no se especificod \WarnMaxCorr, se informa
de un error de trayectoria y se detiene la ejecucién del programa.

Predeterminado: 5 mm.

Tipo de dato: pose

El nimero de bases de coordenadas de calibracion LATR 2 (posicion y orientacion
relativas a la herramienta predefinida tool0).

Tipo de dato: pose

El nimero de bases de coordenadas de calibracion LATR 3 (posicién y orientacion
relativas a la herramienta predefinida tool0).

Sintaxis
CapLATrSetup
[device ":="] < expression (IN) of string> *,"
Continua en la pagina siguiente
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1.36 CapLATrSetup - Configurar un sensor de seguimiento anticipatorio
Continuous Application Platform (CAP)

Continuacion

[CalibFrame ":="] < persistent (PERS) of pose > -,*
[CalibPos ":="] < persistent (PERS) of pos >

[\WarnMaxCorr]

[\LogFile ":=" < expression (IN) of string >]
[\LogSize ":=" < expression (IN) of num >]

[\SensorFreq ":=" < expression (IN) of num >]
[\IpolServoDelay ":=" < expression (IN) of num >]
[\IpolCorrGain ":=" < expression (IN) of num >]

[\ServoSensFactor ":=" < expression (IN) of num >]
[\CorrFilter ":=" < expression (IN) of num >]
[\IpolCorrFilter ":=" < expression (IN) of num >]

[\ServoCorrFilter ":=" < expression (IN) of num >]
[\ErrRampln ":=" < expression (IN) of num >]
[\ErrRampOut ":=" < expression (IN) of num >]
[\CBAngle ":=" < expression (IN) of num >]
[\MaxBlind ":=" < expression (IN) of num >]

[\MaxIncCorr

< expression (IN) of num >]

[\CalibFrame2 ":=" < persistent (PERS) of pose >]
[\CalibFrame3 ":=" < persistent (PERS) of pose >] *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Sensor Interface

Application manual - Controller software IRC5

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform
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1.37 CapNoProcess - Ejecutar CAP sin proceso
Continuous Application Platform (CAP)

1.37 CapNoProcess - Ejecutar CAP sin proceso

Utilizacion
CapNoProcess se utiliza para ejecutar CAP una cierta distancia sin proceso.
Con CapNoProcess, es posible indicar a CAP que ejecute una distancia concreta

(en mm) sin proceso. Resulta util si se produjo un error de proceso recuperable
que hace imposible de alguna forma reiniciar el proceso en la ubicacion del error.

Al comienzo y al final de la distancia de salto, se suprime el retroceso en la
trayectoria (componente restart_dist de capdata).

Al final de la distancia del salto se genera un error con errno CAP_NOPROC_END.

Ejemplo basico
VAR num skip_dist := 0.0;
VAR bool cap_skip := FALSE;

PROC main(Q)
skip_dist := 25.0;
CapL p_fig3 1 _1, v500, cd, wsd, cwd, fine, tWeldGun;
skip_dist := 15.0;
CapL p_fig3 1_3, v500, cd, wsd, cwd, fine, tWeldGun;

ERROR
StorePath;
TEST ERRNO
CASE CAP_NOPROC_END:
IF cap_skip THEN
I This is the end of the skip distance
cap_skip := FALSE;
ENDIF
CASE CAP_MAIN_ERR:
IF skip_dist > 0.0 THEN
I This is the start of the skip distance
CapNoProcess skip_dist;
cap_skip := TRUE;
ENDIF
DEFAULT:
ENDTEST
RestoPath;
StartMoveRetry;
ENDPROC
ENDMODULE

En este ejemplo, al error recuperable CAP_MAIN_ERR le sigue un movimiento de
25 mm (a 10 mm/s) sin proceso para la primera instruccién CapL y de 15 mm para

Continua en la pagina siguiente
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1.37 CapNoProcess - Ejecutar CAP sin proceso
Continuous Application Platform (CAP)

Continuacion

el segundo. Al final de esa distancia, se genera CAP_NOPROC_END y se reinicia el
proceso.

Argumentos

skip_distance

CapNoProcess skip_distance

Distancia en mm
Tipo de dato: num

CapNoProcess tiene una variable num como parametro de entrada, que define la
distancia del salto en mm.

Limitaciones

La velocidad del TCP durante el salto esta predefinida con un valor de 10 mm/s.
La distancia de salto mas corta predefinida es de 10 mm.

En los sistemas MultiMove sincronizados, la distancia mas corta de todas las
distancias de salto definidas para los diferentes robots sera la actual.

Si la distancia de salto es mayor que la distancia dese la posicion actual del TCP
al final de la secuencia actual de instrucciones CAP, no sucedera nada especial:
la ejecucidn de RAPID continua de la forma habitual, sin detener el robot.

Sintaxis

CapNoProcess
[skip_dist ":="] < variable (IN) of num >";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Continuous Application Platform Application manual - Continuous Application
Platform

Instruccién InitSuperv InitSuperv - Restablecer toda la supervision
para CAP en la pagina 290

Instruccién SetupSuperv SetupSuperv - Configurar las condiciones
para la supervision de senales en CAP en la
pagina 745

Instruccién RemoveSuperv RemoveSuperv - Eliminar la condicion de

una senal en la pdgina 627
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1.38 CapRefresh - Actualizar datos de CAP
Continuous Application Platform (CAP)

1.38 CapRefresh - Actualizar datos de CAP

Utilizacion

CapRefresh se utiliza para indicar al proceso CAP que actualice sus datos de
proceso. Puede utilizarse, por ejemplo, para ajustar los parametros del proceso
CAP durante la ejecucion del programa.

Ejemplo basico

PROC PulseSpeed()
I Setup a 1 Hz timer interrupt
CONNECT intnol WITH TuneTrp;
ITimer 1, intnol;
CapL pl1, v100, cdata, wstartdata, wdata, fine, gunl;
IDelete intnol;
ENDPROC

TRAP TuneTrp
I Modify the main speed component of active cdata
IF HighValueFlag = TRUE THEN
cdata.speed_data.start := 10;
HighvalueFlag := FALSE;
ELSE
cdata.speed_data.start := 15;
HighvValueFlag := TRUE;
ENDIF
I Order the process control to refresh process parameters
CapRefresh;
ENDTRAP

En este ejemplo la velocidad cambiara entre 10 y 15 mm/s a una frecuencia de
1 Hz.

Argumentos

[\MainSpeed]

[\MainWeave]

CapRefresh [\MainSpeed] [\MainWeave] [\StartWeave] [\RestartDist]

Sin argumento opcional, los datos de CAP capdata, capweavedata,
weavestartdata, captrackdatay movestarttimer -silos hay— se vuelven a
leer de la variable de RAPID PERSISTENT especificada en la instruccion CAP
activa en ese momento.

Tipo de dato: switch

Si se utiliza este modificador, CAP volvera a leer el componente
capdata.speed_data.main de la instruccion CAP activa en ese momento.

Tipo de dato: switch

Si se utiliza este modificador, CAP volvera a leer los componentes
capweavedata.width, capweavedata. length, capweavedata.biasy
capweavedata.active de la instruccion CAP activa en ese momento.

Continua en la pagina siguiente
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1.38 CapRefresh - Actualizar datos de CAP
Continuous Application Platform (CAP)

Continuacion
[\StartWeave]
Tipo de dato: bool
Si se utiliza este modificador, CAP utiliza su valor en lugar de
weavestartdata.active de la instruccion CAP activa en ese momento. Los
datos de la instruccion CAP activa en ese momento no se alteran.
[\RestartDist]
Tipo de dato: num
Si se utiliza este modificador, CAP utiliza su valor en lugar de
capdata.restart_distde lainstruccion CAP activa en ese momento. Los datos
de la instruccion CAP activa en ese momento no se alteran.
Sintaxis

CapRefresh
["\" MainSpeed]
[*\" MainWeave]

["\" Startweave ":=" < expression (I N) of bool >]
[*\" RestartDist ":=" < expression (IN) of num >] *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacioén sobre

Consulte

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform
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1.39 CAPSetStopMode - Establecer el modo de paro para errores de ejecucion
Continuous Application Platform (CAP)

1.39 CAPSetStopMode - Establecer el modo de paro para errores de ejecucién

Utilizacion
CAPSetStopMode establece el modo de paro que debe utilizarse cuando el
movimiento del robot se detenga debido a un error de proceso. El modo de paro
predeterminado es SMOOTH_STOP_ON_PATH.

Ejemplo basico
CAPSetStopMode QUICK_STOP_ON_PATH;

Argumentos
CAPSetStopMode StopMode;
StopMode
Tipo de dato: capstopmode
Modo de paro, consulte capstopmode - Define modos de paro para CAP en la
pagina 1685.
Sintaxis

CAPSetStopMode
[StopMode ":="] <variable (VAR) of capstopmode> *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte
Tipo de dato capstopmode capstopmode - Define modos de paro para
CAP en la pagina 1685
Continuous Application Platform Application manual - Continuous Application
Platform
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1.40 CapWeaveSync - Configurar sefiales y niveles para la sincronizacion de oscilacion
Continuous Application Platform (CAP)

1.40 CapWeaveSync - Configurar seiales y niveles para la sincronizacion de

oscilacion

Utilizacion

CapWeaveSync se utiliza para configurar sefales de sincronizacion de oscilacion
sin sensores. Las sefales de E/S deben estar definidas en EIO.cfg.

Ejemplo basico

Programa RAPID:
PROC main()

CapWeaveSync \DoLeft:=do_sync_left \LevellLeft:=80
\DoRight:=do_sync_right \LevelRight:=80;

ENDPROC
En este ejemplo, las senales do_sync_left and do_sync_right estan

configuradas con un nivel de oscilacion del 80%.

La instruccion CapWeaveSync solo debe ejecutarse una vez, por ejemplo, en el
shelf de puesta en marcha.

Argumentos

[\Reset]

[\DoLeft]

[\LevelLeft]

CapWeaveSync [\Reset] [\DoLeft] [\LevellLeft] [\DoRight]
[\LevelRight]

Tipo de dato: switch

Borrar los datos de sincronizacion de oscilacion.

Tipo de dato: signaldo

La senal digital de salida para la sincronizacion de la oscilacion en el ciclo de
oscilacién izquierda.

Tipo de dato: num

La posicion de coordinacidn en el lado izquierdo del patrén de oscilacion. El valor
especificado es un porcentaje de la anchura a la izquierda del centro de oscilacion.
Si la oscilacion va mas alla de este punto, se cambia automaticamente al nivel alto
una sefal de salida digital (siempre y cuando la seifal esté definida).

El tipo de coordinacién puede utilizarse para el seguimiento de cordones mediante
el seguimiento de a través del arco.

The signal is set high

Y,  The signal is set low

e

xx1200000176

Continua en la pagina siguiente
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[\LevelLeft]

[\DoRight]

[\LevelRight]

1.40 CapWeaveSync - Configurar sefiales y niveles para la sincronizacion de oscilacion

Continuous Application Platform (CAP)
Continuacion

Tipo de dato: num

La posicion de coordinacion en el lado izquierdo del patrén de oscilacidn. El valor
especificado es un porcentaje de la anchura a la izquierda del centro de oscilacion.
Si la oscilacion va mas alla de este punto, se cambia automaticamente al nivel alto
una sefal de salida digital (siempre y cuando la sefal esté definida).

El tipo de coordinacién puede utilizarse para el seguimiento de cordones mediante
el seguimiento de a través del arco.

The signal is set high Y,  The signal is set low

xx1200000176

Tipo de dato: signaldo

La senal digital de salida para la sincronizacién en el ciclo de oscilacion derecha.

Tipo de dato: num

La posicion de coordinacion en el lado derecho del patrén de oscilacion. El valor
especificado es un porcentaje de la anchura a la derecha del centro de oscilacion.
Si la oscilacion va mas alla de este punto, se cambia automaticamente al nivel alto
una sefal de salida digital (siempre y cuando la sefal esté definida).

El tipo de coordinacién puede utilizarse para el seguimiento de cordones mediante
el seguimiento de a través del arco.

The signal is

The signal is set low

set high

xx1200000177

Ejecucion de programas

Las seiiales definidas se comprueban y definen durante la ejecucion sin un sensor.

Limitaciones

Las sefales deben estar definidas en ElO.cfg.

No es posible utilizar solo o un nivel o la senal correspondiente. No se generaran
errores al cargar el archivo RAPID, pero se produciran errores de tiempo de
ejecucién de RAPID para la instruccion CapWeaveSynch.

Sintaxis
CapWeaveSync
["\" Reset]
[DoLeft ":=" < expression (IN) of signhaldo >]
Continua en la pagina siguiente
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Continuous Application Platform (CAP)
Continuacion

[LevelLeft ":=" < expression (IN) of num >]
[DoRight ":=" < expression (I N) of signaldo >]
[LevelRight ":=" < expression (IN) of num >] *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacioén sobre

Consulte

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform

Tipo de dato capweavedata

capweavedata - Datos de oscilacion para
CAP en la pagina 1689
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1.41 CheckProgRef - Comprobar referencias de programa
RobotWare Base

1.41 CheckProgRef - Comprobar referencias de programa

Utilizacion

CheckProgReT se usa para comprobar la existencia de referencias no resueltas
en cualquier momento durante la ejecucidn.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion CheckProgRef:

Load \Dynamic, diskhome \File:="PART_B.MOD" \CheckRef;

Unload "PART_A_MOD";

CheckProgRef;
En este caso, el programa contiene un moédulo con el nombre PART_A_MOD. Se
carga un nuevo modulo PART_B.MOD, que comprueba si todas las referencias son
correctas. A continuacion se descarga PART_A.MOD. Para buscar referencias no
resueltas tras la descarga, se realiza una llamada a CheckProgRefT.

Ejecucion de programas

La ejecucioén del programa fuerza un nuevo enlace de la tarea de programa y
comprueba la existencia de referencias no resueltas.

Si se produce un error durante CheckProgReT, el programa no se ve afectado.
Sdlo indica que existe una referencia sin resolver en la tarea de programa. Por
tanto, utilice CheckProgRef inmediatamente después de cambiar el numero de
modulos de la tarea de programa (cargando o descargando), con el fin de saber
qué maédulo provoco el error de enlace.

Esta instruccion también puede usarse como sustituta del uso del argumento
opcional \CheckRef en la instruccion Load o WaitLoad.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_L INKREF La tarea de programa contiene referencias no resueltas.

Sintaxis

CheckProgRef*" ;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacién sobre Consulte

Carga de un médulo de programa Load - Carga un médulo de programa durante
la ejecucion en la pagina 351

Descarga de un modulo de programa UnLoad - Descargar un modulo de programa
durante la ejecucion en la pagina 1052
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1.41 CheckProgRef - Comprobar referencias de programa
RobotWare Base

Continuacion
Para obtener mas informacion sobre Consulte
Inicio de la carga de un modulo de programa| StartLoad - Carga de programa durante la
ejecucion en la pagina 817
Finalizacion de la carga de un médulo de | WaitLoad - Conectar un modulo cargado a
programa una tarea en la pagina 1105
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1.42 CirPathMode - Reorientacién de la herramienta durante trayectorias circulares

RobotWare Base

1.42 CirPathMode - Reorientacion de la herramienta durante trayectorias circulares

Utilizacion

CirPathMode (Circle Path Mode) permite seleccionar formas distintas de reorientar
la herramienta durante los movimientos circulares.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Descripcion

PathFrame

La figura de la tabla muestra la reorientacién de la herramienta del modo estandar

\PathFrame.

Figura

Descripcion

Las flechas representan la posicién de la
herramienta respecto del punto central de
la mufieca hasta el punto central de la herra-
mienta, para los puntos programados. La
trayectoria del punto central de la mufeca
se representa con una linea de puntos en la
figura.

El modo \PathFrame permite conseguir fa-
cilmente el mismo angulo de la herramienta
alrededor del cilindro. La muieca del robot
no pasa a través de la orientacién programa-

daen CirPoint

xx0500002152

La figura de la tabla muestra el uso del modo estandar \PathFrame con una

orientacion de herramienta fija.

Figura

Descripcion

xx0500002153

En la figura siguiente se representa la orientacién

obtenida para la herramienta en la mitad de la
trayectoria circular, utilizando una herramienta
programacion y el modo \PathFrame.

Comparela con la figura que aparece mas abajo

para el modo \ObjectFrame.

de

Continuda en la pagina siguie
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1.42 CirPathMode - Reorientacién de la herramienta durante trayectorias circulares

RobotWare Base
Continuacion

Base de coordenadas del objeto
La figura de la tabla muestra el uso del modo modificado \ObjectFrame con una

CirPointOri

orientacion de herramienta fija.

Figura

Descripcion

xx0500002151

En esta figura se representa la orientacion obteni-
da para la herramienta en la mitad de la trayectoria
circular, utilizando una herramienta de programa-
cion y el modo \ObjectFrame.

Este modo realizara una reorientacion lineal de
la herramienta de la misma forma que con MoveL.

La muneca del robot no pasa a través de la
orientacion programada en CirPoint.

Comparela con la figura anterior para el modo
\PathFrame.

La figura de la tabla representa las diferencias de reorientacion de la herramienta
existentes entre el modo estandar \PathFrame y el modo modificado

\CirPointOri.

Figura

Descripcion

- ==+ \Pathframe

........ \CirPointOri

Las flechas representan la posicion de la herra-
mienta respecto del punto central de la mufieca
hasta el punto central de la herramienta, para

los puntos programados. Las distintas trayecto-
rias del punto central de la mufieca se represen-

tan con lineas discontinuas en la figura.
El modo \CirPointOri hace que la muieca

del robot atraviese la orientacién programada
en CirPoint.

La trayectoria siempre es la misma en xyz pero
la orientacion es diferente.

xx0500002150

Continua en la pagina siguiente
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1.42 CirPathMode - Reorientacién de la herramienta durante trayectorias circulares

RobotWare Base
Continuacion

Wrist45 / Wrist46 / Wrist56

La figura de la tabla muestra los sistemas de coordenadas que intervienen al cortar
una figura utilizando los ejes 4 y 5.

Figura Descripcion

Se supone que el haz de corte esta alineado
con el eje z de la herramienta. El sistema de
coordenadas del plano de corte queda definido
por la posicion inicial del robot al ejecutar la
instruccién MoveC.

x Herramienta

S

Plano de corte

xx0800000294

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Ejemplo 3

Ejemplo 4

Ejemplo 5

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccién CirPathMode.

CirPathMode \PathFrame;
El modo estandar de reorientacidn de la herramienta en la base de coordenadas
de la trayectoria actual, desde el punto de inicio hasta el ToPoint durante todos
los movimientos circulares posteriores. Este es el modo predeterminado del
sistema.

CirPathMode \ObjectFrame;

El modo modificado de reorientacion de la herramienta en la base de coordenadas
del objeto actual, desde el punto de inicio hasta el ToPoint durante todos los
movimientos circulares posteriores.

CirPathMode \CirPointOri;

El modo modificado de reorientacion de la herramienta desde el punto de inicio a
través de la orientacidon CirPoint programada hasta el ToPoint durante todos
los movimientos circulares posteriores.

CirPathMode \Wrist45;

Un modo modificado, de forma que la proyeccion del eje Z de la herramienta sobre
el plano de corte seqguira la orden de movimiento circular programada. Sélo se
utilizan los ejes de muneca 4 y 5. Este modo sélo debe usarse al cortar objetos
delgados.

CirPathMode \Wrist46;

Un modo modificado, de forma que la proyeccién del eje Z de la herramienta sobre
el plano de corte seguira la orden de movimiento de circulo programada. Sélo se

Continua en la pagina siguiente
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1.42 CirPathMode - Reorientacién de la herramienta durante trayectorias circulares

RobotWare Base
Continuacion

Ejemplo 6

utilizan los ejes de muieca 4 y 6. Este modo sélo debe usarse con objetos
delgados.

CirPathMode \Wrist56;

Un modo modificado, de forma que la proyeccion del eje Z de la herramienta sobre
el plano de corte seguira la orden de movimiento de circulo programada. Sélo se
utilizan los ejes de mufieca 5 y 6. Este modo s6lo debe usarse con objetos
delgados.

Argumentos

[\PathFrame]

[\ObjectFrame]

[\CirPointOri]

[\Wrist45]

CirPathMode [\PathFrame] | [\ObjectFrame] | [\CirPointOri] |
\Wrist45] | [\Wrist46] | [\Wrist56]

Tipo de dato: switch

Durante el movimiento circular, la reorientacion de la herramienta se realiza de
forma continua desde la orientacion en el punto de inicio hasta la orientacion en
ToPoint, respecto de la base de coordenadas de la trayectoria actual. Este es el
modo estandar del sistema.

o

Utilizar el CirPathMode sin ningun interruptor, da el mismo resultado que
CirPathMode \PathFrame.

Tipo de dato: switch

Durante el movimiento circular, la reorientacion de la herramienta se realiza de
forma continua desde la orientacion en el punto de inicio hasta la orientacién en
ToPoint, respecto de la base de coordenadas del objeto actual.

Tipo de dato: switch

Durante el movimiento circular, la reorientacion de la herramienta se realiza de
forma continua desde la orientacion en el punto de inicio hasta la orientacion
programada en CirPoint y mas adelante hasta la orientacién de ToPoint.

Tipo de dato: switch

El robot movera los ejes 4y 5 de forma que la proyeccién del eje Z de la herramienta
sobre el plano de corte seguira la orden de movimiento de circulo programada.
Este modo sélo debe usarse con objetos delgados y soélo se utilizan 2 ejes de
mufieca, lo que proporciona una mayor exactitud pero a la vez un menor control.

ﬂ Nota

Este interruptor requiere la opcidn WristMove de RobotWare.

Continua en la pagina siguiente
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[\Wrist46]
Tipo de dato: switch

El robot movera los ejes 4 y 6 de forma que la proyeccion del eje Z de la herramienta
sobre el plano de corte seguira la orden de movimiento de circulo programada.
Este modo solo debe usarse con objetos delgados y sélo se utilizan 2 ejes de
muifeca, lo que proporciona una mayor exactitud pero a la vez un menor control.

o

Este interruptor requiere la opcién WristMove de RobotWare.

\Wrist56]
Tipo de dato: switch

El robot movera los ejes 5y 6 de forma que la proyeccion del eje Z de la herramienta
sobre el plano de corte seguira la orden de movimiento de circulo programada.
Este modo sélo debe usarse con objetos delgados y soélo se utilizan 2 ejes de
mufieca, lo que proporciona una mayor exactitud pero a la vez un menor control.

H Nota

Este interruptor requiere la opcion WristMove de RobotWare.

Ejecucion de programas
El modo de reorientacion de la herramienta circular especificado se aplica a las
siguientes instrucciones de movimiento circular que se ejecuten, sean del tipo que
sean (MoveC, SearchC, TriggC, MoveCDO, MoveCSync, ArcC, PaintC,
etc. ), y continda vigente hasta que se ejecute una nueva instruccién Ci rPathMode.

El modo estandar de reorientacidn en trayectorias circulares (CirPathMode
\PathFrame) se establece automaticamente en los casos siguientes:

+ cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
« al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo

- aliniciar la ejecucion del programa desde el principio

« al mover el puntero del programa a main

- al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

Continua en la pagina siguiente
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Limitaciones
Esta instruccion sélo afecta a los movimientos circulares.

Cuando se utiliza el modo \CirPointOri, el valor de CirPoint debe encontrarse
entre los puntos A y B que se representan en la figura siguiente, para que el
movimiento circular atraviese la orientaciéon programada en CirPoint.

A 1/4 14 B
1/4 1/4

CirPoint

xx0500002149

\Wrist45, Los modos \Wrist46 y \Wrist56 solo deben usarse para cortar
objetos delgados, dado que la posibilidad de controlar el angulo de la herramienta
se pierde al utilizar sélo dos ejes de muieca. No es posible utilizar movimientos
coordinados dado que el eje principal esta bloqueado.

Si se trabaja en un area de singularidad de mufieca y se ha ejecutado la instruccion
SingArea\Wrist, la instruccion Ci rPathMode no tiene ningun efecto porque el
sistema selecciona en este caso otro modo de reorientacion de la herramienta
para los movimientos circulares (la interpolacion de ejes).

Sintaxis
CirPathMode

[*\"PathFrame]
| [*\"ObjectFrame]
| ["\"CirPointOri]
| ["\"Wrist45]
| ["\"Wrist46]
| ["\"Wrist56] *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Datos de parametros de movimiento motsetdata - Datos de parametros de movimiento
en la pagina 1757

Instruccién para movimiento circular MoveC - Mueve el robot en circulo en la pagi-
na413

Definicién del método de interpolacién |SingArea - Define el método de interpolacion

alrededor de puntos singulares alrededor de puntos singulares en la pagina 756

Interpolacion Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Movimientos de la muieca Application manual - Controller software IRCS5,

seccion WristMove
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1.43 Clear - Eliminar el valor
RobotWare Base

1.43 Clear - Eliminar el valor

Utilizacion

Clear se utiliza para borrar el contenido de una variable numérica o una variable

persistente, es decir, asignarle el valor 0.

Ejemplos basicos

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion Clear.

Ejemplo 1
Clear regl;
Se borra el valor de Reg1, con lo que regl:=0.
Ejemplo 2
VAR dnum mydnum:=5;
Clear mydnum;
Se borra el valor de mydnum, con lo que mydnum:=0.
Argumentos
Clear Name | Dname
Name
Tipo de dato: num
El nombre de la variable o de la variable persistente cuyo contenido se desea
borrar.
Dname
Tipo de dato: dnum
El nombre de la variable o de la variable persistente cuyo contenido se desea
borrar.
Sintaxis

Clear
[ Name ":=" ] < var or pers (I NOUT) of num >
| [ Dname ":=" ] < var or pers (INQUT) of dnum > *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Incremento de una variable en 1 Incr - Aumenta en 1 un valor en la pagina 266
Decremento de una variable en 1 Decr - Disminuye de 1 en la pdgina 195
Suma de cualquier valor a una variable |Add - Suma un valor numérico en la pagina 34
Cambio de un dato mediante una expre- | ":=" - Asigna un valor en la pagina 44
sion arbitraria
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RobotWare Base

1.44 ClearlOBuff - Vacia el bufer de entrada de un canal serie

Utilizacion

Clear 10Buff (Clear I/O Buffer) se utiliza para vaciar el bufer de entrada de un
canal serie. Se desechan todos los caracteres almacenados en el bufer del canal
serie de entrada.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Clear 10Buff:

VAR iodev channell;

Open "coml:", channell \Bin;
Clear10Buff channell;
WaitTime 0.1;

Se vacia el bufer de entrada del canal serie al que se hace referencia con
channel l. El tiempo de espera garantiza a la operacion de borrado un tiempo
suficiente para su finalizacion.

Argumentos

10Device

ClearlOBuff I0Device

Tipo de dato: 1odev

El nombre (la referencia) del canal serie cuyo bufer de entrada se desea vaciar.

Ejecucion de programas

Se desechan todos los caracteres almacenados en el bufer del canal serie de
entrada. Las instrucciones de lectura siguientes esperaran nuevos datos recibidos
a través del canal.

En caso de un reinicio tras una caida de alimentacion, todos los archivos o canales
serie abiertos del sistema se cierran y el descriptor de E/S de la variable del tipo
iodev se restablece.

Limitaciones

Gestion de errores

Esta instruccion sélo puede usarse con los canales serie. No se espera la
confirmacidn de la operacion para finalizar. Deje un tiempo de espera de 0,1
segundos tras la instruccién para proporcionar a la operacién un tiempo suficiente
en cada aplicacion.

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_FILEACC La instruccién se utiliza en un archivo.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion
Sintaxis
ClearlOBuff
[10Device ":="] <variable (VAR) of iodev>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Apertura de un canal serie Manual de referencia técnica - RAPID Overview

File and serial channel handling Application manual - Controller software IRC5
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1.45 ClearPath - Elimina la trayectoria actual
RobotWare Base

1.45 ClearPath - Elimina la trayectoria actual

Utilizacion
ClearPath (Clear Path) elimina toda la trayectoria de movimientos del nivel de
trayectoria de movimiento actual (nivel base o nivel StorePath).
La expresion “trayectoria de movimientos” se refiere a todas las 6rdenes de

movimiento de cualquier instrucciéon de movimiento que se ejecute en RAPID pero
que no ha sido realizada aun en el momento de la ejecucion de ClearPath.

El robot debe encontrarse en un punto de paro o debe ser parado por una
instruccion StopMove para poder ejecutar la instruccion ClearPath.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ClearPath:

Punto de inicio home Movel p1, v500, fine, gripper; Punto final p1

o
pX

El robot suelta aqui la carga util y la
ejecucion continua en la rutina TRAP.

xx0500002154

En el ejemplo de programa siguiente, el robot se mueve desde la posicién home
hasta la posicién p1. En el punto px, la sefial dil indicara que se ha soltado la
carga util. La ejecucion continda en la rutina TRAP gohome. El robot detiene el
movimiento (comienza el frenado) en el punto px, se borra la trayectoria y el robot
se traslada a la posicién home. El error se eleva hacia la rutina desde la que se
hace la llamada, minicycle, y todo el ciclo de programa definido por el usuario
procl ... proc2 se ejecuta desde el principio una vez mas.

Ejemplo 1
VAR intnum drop_payload;
VAR errnum ERR_DROP_LOAD := -1;

PROC minicycle()
BookErrNo ERR_DROP_LOAD;
procl;

ERROR (ERR_DROP_LOAD)
1 Restart the interupted movement on motion base path level
StartMove;
RETRY;
ENDPROC

PROC procl()
proc2;
Continua en la pagina siguiente
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ENDPROC

PROC proc2()
CONNECT drop_payload WITH gohome;
ISignalDl \Single, dil, 1, drop_payload;
MoveL pl1, v500, fine, gripper;
IDelete drop_payload;

ENDPROC

TRAP gohome
StopMove;
ClearPath;
IDelete drop_payload;
StorePath;
MoveL home, v500, fine, gripper;
RestoPath;
RAISE ERR_DROP_LOAD;
ERROR
RAISE;
ENDTRAP

Si se ejecuta el mismo programa pero sin StopMove ni ClearPath en la rutina
TRAP gohome, el robot contintia hasta la posicion p1 antes de volver a la posicion
home.

Limitaciones

A continuacion se presentan algunos ejemplos de limitacion de la instruccion
ClearPath.

Ejemplo 1 - Limitacién

VAR intnum int_move_stop;

PROC test_move_stop()
CONNECT int_move_stop WITH trap_move_stop;
ISignalDl dil, 1, int_move_stop;
Moved p10, v200, z20, gripper;
MoveL p20, v200, z20, gripper;

ENDPROC

TRAP trap_move_stop
StopMove;
ClearPath;
StorePath;
Moved p10, v200, z20, gripper;
RestoPath;
StartMove;
ENDTRAP

Este es un ejemplo de limitacién ClearPath. Durante el movimiento del robot a
p10y p20, el movimiento en curso se detiene y se borra la trayectoria de

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

movimiento, pero no se realiza ninguna accion para interrumpir la instruccion
activa Moved pl10 o MoveL p20 en PROC test_move_stop. Por lo tanto, el
movimiento en curso se interrumpe y el robot pasara a p10 en la rutina TRAP
trap_move_stop, pero no se realizara ningiin movimiento mas hacia p10 o p20en
PROC test _move_ stop. La ejecucion del programa quedara suspendida.

Este problema puede resolverse con la recuperacién de errores con un salto largo,
de la forma descrita en el ejemplo 2 que aparece a continuacién, o con un error
elevado asincronamente con la instruccion ProcerrRecovery.

Ejemplo 2 - Sin limitaciones
VAR intnum int_move_stop;
VAR errnum err_move_stop := -1;
PROC test_move_stop()
BookErrNo err_move_stop;
CONNECT int_move_stop WITH trap_move_stop;
I1SignalDl dil, 1, int_move_stop;
Moved p10, v200, z20, gripper;
MoveL p20, v200, z20, gripper;
ERROR (err_move_stop)
StopMove;
ClearPath;
StorePath;
Moved p10, v200, z20, gripper;
RestoPath;
I Restart the interupted movement on motion base path level
StartMove;
RETRY ;
ENDPROC

TRAP trap_move_stop
RAISE err_move_stop;
ERROR

RAISE;

ENDTRAP

Este es un ejemplo de como usar la recuperacion de errores con un salto largo
junto con ClearPath sin ninguna limitacion. Durante el movimiento del robot a
pl0y p20, el movimiento en curso se detiene. Se borra la trayectoria de movimiento
y, debido a la recuperacion de errores a través de los limites del nivel de ejecucion,
se realiza la interrupcion de la instruccion activa MoveJ p10 o MovelL p20. Por
lo tanto, el movimiento en curso se interrumpe y el robot pasara a p10 en el gestor
de errores y una vez mas ejecutara la instruccion interrumpida MoveJ p10 o MovelL
p20 en PROC test_move_stop.

Sintaxis
ClearPath *;-*

Continua en la pagina siguiente
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Informacion relacionada

Para obtener mas informa- |Consulte

cion sobre
Paro de los movimientos del | StopMove - Detiene el movimiento del robot en la pagina 853
robot
Recuperacién en caso de  |Manual de referencia técnica - RAPID Overview
error Technical reference manual - RAPID kernel
Error elevado asincronamen- | ProcerrRecovery - Genera errores de movimiento de proceso
te y permite la recuperacion tras ellos en la pagina 568
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1.46 ClearRawBytes - Borra el contenido de un dato de tipo rawbytes

Utilizacion
ClearRawBytes se utiliza para cambiar a 0 todo el contenido de una variable de
tipo rawbytes.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ClearRawBytes:

Ejemplo 1
VAR rawbytes raw_data;
VAR num integer := 8
VAR num float := 13.4;
PackRawBytes integer, raw_data, 1 \IntX := DINT;
PackRawBytes float, raw_data, (RawByteslLen(raw_data)+1) \Float4;
ClearRawBytes raw_data \Fromlndex := 5;
Se guarda en los primeros 4 bytes el valor de integer (a partir del nimero de
indice 1) y, en los 4 bytes siguientes, a partir del numero de indice 5, el valor de
float.
La ultima ilustracién del ejemplo borra el contenido de raw_data, a partir del
numero de indice 5. Es decir, se borra el contenido de float, pero el valor de
integer se conserva en raw_data.
La longitud actual de los bytes validos de raw_data cambia a 4.
Argumentos
ClearRawBytes RawData [ \Fromlndex ]
RawData

Tipo de dato: rawbytes

RawData es el contenedor de datos cuyo contenido se borrara.

[ \Fromindex ]
Tipo de dato: num

Con \FromIndex se especifica a partir de qué punto se empieza a borrar el
contenido de RawData. Se borra todo el contenido hasta el final.

Si no se especifica \Fromlndex, se borran todos los datos que existan a partir
del nimero de indice 1.

Ejecucion de programas
Se restablecen a 0 los datos a partir del numero de indice 1 (predeterminado) o a
partir de \Fromlndex en la variable especificada.

La longitud actual de los bytes validos de la variable especificada cambia a 0
(predeterminado) o a (Fromlndex- 1) si se programa \FromlIndex.

Continua en la pagina siguiente
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Sintaxis

ClearRawBytes

[RawData ":=" ] < variable (VAR) of rawbytes>
["\"FromIndex ":=" <expression (IN) of num>]";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

rawbytes datos

rawbytes - Datos sin formato en la pagina 1788

Obtencion de la longitud de un dato
rawbytes

RawBytesLen - Obtiene la longitud de un dato
de tipo rawbytes en la pagina 1478

Copiado del contenido de un dato de tipo
rawbytes

CopyRawBytes - Copia el contenido de un dato
de tipo rawbytes en la pagina 177

Empaquetamiento de un encabezado de
DeviceNet en datos rawbytes

PackDNHeader - Empaqueta un encabezado de
DeviceNet en datos rawbytes en la pdgina 521

Empaquetamiento de datos en datos
rawbytes

PackRawBytes - Empaqueta datos en un dato
de tipo rawbytes en la pagina 524

Escritura de un dato rawbytes

WriteRawBytes - Escribe un dato de tipo rawby-
tes en la pagina 1154

Lectura de un dato rawbytes

ReadRawBytes - Lee datos de tipo rawbytes en
la pagina 614

Desempaquetamiento de datos de un
dato rawbytes

UnpackRawBytes - Desempaqueta datos de un
dato de tipo rawbytes en la pagina 1055

Gestion de archivos y dispositivos de E/S

Application manual - Controller software IRC5
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RobotWare Base

1.47 ClkReset - Pone a cero un reloj utilizado como temporizador

Utilizacion

ClkReset se utiliza para poner a cero un reloj que funciona como un cronémetro

para funciones de temporizacion.

Esta instruccion puede usarse antes de usar un reloj, para garantizar que esta

puesto a cero.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ClkReset:

Ejemplo 1
ClkReset clockl;
Se pone a cero el reloj clockl.
Argumentos
ClkReset Clock
Reloj

Tipo de dato: clock

El nombre del reloj que se desea poner a cero.

Ejecucion de programas

Tras poner a cero un reloj, su valor es 0.

Si el reloj esta en marcha, se detendra y se pondra a cero.

Sintaxis
ClkReset

[ Clock ":=" ] < variable (VAR) of clock > *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Otras instrucciones de reloj

Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1.48 ClkStart - Pone en marcha un reloj utilizado para la temporizacién

Utilizacion

ClkStart se utiliza para poner en marcha un reloj que funciona como un
cronémetro para funciones de temporizacion.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

Reloj

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ClkStart:

ClkStart clockl;
Se pone en marcha el reloj clockl.

ClkStart Clock

Tipo de dato: clock
El nombre del reloj que se desea poner en marcha.

Ejecucion de programas

Cuando se pone en marcha el reloj, éste sigue contando segundos hasta que se
decide detenerlo.

El reloj sigue en marcha incluso cuando se detiene el programa que lo puso en
marcha. Sin embargo, es posible que el evento que se intenta temporizar ya no
sea valido. Por ejemplo, si el programa estaba midiendo el tiempo de espera de
una entrada, es posible que la entrada se haya recibido mientras el programa
estaba parado. En este caso, el programa no podra ser consciente de que el evento
se ha producido mientras la ejecucion estuvo parada.

Los relojes siguen funcionando cuando se apaga el robot, siempre y cuando la
energia de respaldo de la bateria proteja al programa que contiene la variable de
reloj.

Mientras esta en marcha, cualquier reloj puede ser leido, parado o puesto a cero.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_OVERFLOW El reloj funciona de forma continuada durante 4.294.967
segundos (49 dias, 17 horas, 2 minutos y 47 segundos),
tras lo cual se desborda.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion ClkStart.

VAR clock clock2;
Continua en la pagina siguiente
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1.48 ClkStart - Pone en marcha un reloj utilizado para la temporizacion

RobotWare Base
Continuacion

VAR num time;

ClkReset clock2;
ClkStart clock?2;
WaitUntil dil = 1;
ClkStop clock2;
time:=ClkRead(clock?2);

Se mide el tiempo que se espera a que dil tenga el valor 1.

Sintaxis

ClkStart

[ Clock ":=" ] < variable (VAR) of clock >";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Otras instrucciones de reloj

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

156

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.

3HACO050917-005 Revision: T




1 Instrucciones

1.49 ClkStop - Detiene un reloj utilizado para la temporizacion
RobotWare Base

1.49 ClkStop - Detiene un reloj utilizado para la temporizacion

Utilizacion

CIkStop se utiliza para parar un reloj que funciona como un cronémetro para
funciones de temporizacion.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ClkStop:
ClkStop clockl;

Se detiene el reloj clockl.

Argumentos

Reloj

ClkStop Clock

Tipo de dato: clock

El nombre del reloj a detener.

Ejecucion de programas

Cuando se detiene un reloj, éste deja de funcionar.

Cuando un reloj esta parado, puede ser leido, puesto en marcha de nuevo o puesto
a cero.

Gestion de errores

Se generan los siguientes errores recuperables, que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO cambiara a:

Nombre Causa del error

ERR_OVERFLOW El reloj funciona durante 4.294.967 segundos (49 dias, 17
horas, 2 minutos y 47 segundos), tras lo cual se desborda.

Sintaxis

ClkStop
[ Clock ":=" ] < variable (VAR) of clock >";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

Otras instrucciones de reloj Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Mas ejemplos ClkStart - Pone en marcha un reloj utilizado para
la temporizacion en la pagina 155
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1 Instrucciones

1.50 Close - Cierra un archivo o un dispositivo de E/S
RobotWare Base

1.50 Close - Cierra un archivo o un dispositivo de E/S

Utilizacion
Close se utiliza para cerrar un archivo o un dispositivo de E/S.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Close:

Ejemplo 1
Close channel?2;
El dispositivo de E/S al que hace referencia channel2 se cierra.
Argumentos
Close 10Device
10Device

Tipo de dato: 1odev

El nombre (referencia) del archivo o dispositivo de E/S que debe cerrarse.

Ejecucion de programas
El archivo o dispositivo de E/S especificado se cierra y es necesario abrirlo de
nuevo antes de leer o escribir en él. Si ya esta cerrado, la instruccion no se tiene
en cuenta.

Sintaxis
Close

[10Device ":="] <variable (VAR) of iodev>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Abrir un archivo o dispositivo de E/S Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Gestion de archivos y dispositivos de E/S | Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.51 CloseDir - Cierra un directorio

1.51 CloseDir - Cierra un directorio
RobotWare Base

Utilizacion

CloseDir se utiliza para cerrar un directorio, como contraposicion de OpenDir.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion CloseDir:

Ejemplo 1

PROC Isdir(string dirname)

VAR dir directory;

VAR string filename;
OpenDir directory, dirname;
WHILE ReadDir(directory, filename) DO

TPWrite filename;
ENDWHILE
CloseDir directory;
ENDPROC

Este ejemplo imprime los hombres de todos los archivos o subdirectorios que se
encuentran dentro del directorio especificado.

Argumentos
CloseDir Dev

Dev
Tipo de dato: dir

Una variable que hace referencia a un directorio y capturada con la instruccién

OpenDir.

Sintaxis
CloseDir

[ Dev ":=" ] < variable (VAR) of dir>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion | Consulte
sobre
Directorio dir - Estructura de directorio de archivos en la pagina 1710

Creacion de un directorio

MakeDir - Crea un nuevo directorio en la pdgina 362

Apertura de un directorio

OpenDir - Abre un directorio en la pagina 519

Lectura de un directorio

ReadDir - Lee la siguiente entrada de un directorio en la
pagina 1483

Eliminacién de un directorio

RemoveDir - Elimina un directorio en la pagina 623

Eliminacion de un archivo

RemovefFile - Elimina un archivo en la pagina 625

Cambio del nombre de un archi-
vo

RenamefFile - Permite cambiar el nombre de un archivo
en la pagina 629

Gestidn de archivos y dispositi-
vos de E/S

Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.52 Comment - Comentario
RobotWare Base

1.52 Comment - Comentario

Utilizacion

Comment sdlo se utiliza para facilitar la comprension del programa. No tiene ningiin
efecto sobre la ejecucion del programa.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Comment:

Ejemplo 1
I Goto the position above pallet
MoveL p100, v500, z20, tooll;
Se inserta un comentario en el programa para facilitar su comprension.
Argumentos
I Comment
Comment

Cadena de texto
Cualquier texto.

Ejecucion de programas

Cuando se ejecuta esta instruccion,

no ocurre nada.

Limitaciones

Comentarios en un registro

En un registro comun, no se permite tener un comentario en una linea separada

a menos que sea la ultima linea.
RECORD my_rec
! DI SALLONED COMVENT

num mynum; ! allowed comment (not separate line)

string mystring;

1 allowed comment on last line

ENDRECORD

Sintaxis

"1* {<character>} <newline>

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Caracteres permitidos en los comenta-
rios

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Comentarios dentro de declaraciones
de datos y rutinas

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

160 Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID

3HACO050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.53 Compact IF - Si se cumple una condicidn, entonces... (una instruccion)

RobotWare Base

1.53 Compact IF - Si se cumple una condicion, entonces... (una instruccion)

Utilizacion

Compact IF se utiliza cuando soélo es necesario ejecutar una sola instruccion si

se cumple una determinada condicion.

Si es necesario ejecutar distintas instrucciones en funcién de si se cumple o no
una condicion especificada, se utiliza la instruccion IF.

Ejemplos basicos

Los siguientes ejemplos ilustran la funcién Compact IF:

Ejemplo 1
IF regl > 5 GOTO next;
Siregl esmayorque 5, laejecucién del programa contintia a partir de la etiqueta
next.
Ejemplo 2
IF counter > 10 Set dol;
La sefal dol se activa si counter > 10.
Argumentos
IF Condition ...
Condition
Tipo de dato: bool
La condicion que debe cumplirse para que se ejecute la instruccion.
Sintaxis

| F <conditional expression> ( <instruction> | <SMr>) *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Condiciones (expresiones ldgicas)

Manual de referencia técnica - RAPID Over-
view

IF con varias instrucciones

IF - Si se cumple una condicion, entonces ...;
de lo contrario ... en la pagina 264
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1 Instrucciones

1.54 Confd - Controla la configuracion durante el movimiento de los ejes

RobotWare Base

1.54 ConfdJ - Controla la configuracion durante el movimiento de los ejes

Utilizacion

ContJ (Configuration Joint) se utiliza para especificar si es necesario controlar la
configuracion del robot durante el movimiento de los ejes. Si no se controla, es
posible que el robot utilice en ocasiones una configuracion distinta de la
programada.

Con ConTJ \OTFT, el robot no puede cambiar de configuracion de ejes principales,
sino que busca una solucién con la misma configuracion de ejes principales que
la actual, moviéndose sin embargo hasta la configuracion de mufieca mas cercana
paralos ejes 4 y 6.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

ﬂ Nota

En el caso del IRB5400 y IRB5500, la monitorizacion del robot esta siempre
desactivada, independientemente de lo que se especifique en ConfJ.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Los ejemplos siguientes ilustran la instrucciéon ConfJ.

ConfJ \Off;

Moved *, v1000, fine, tooll;
El robot se mueve hacia la posicion y la orientacion programadas. Si es posible
alcanzar esta posicion de varias formas con distintas configuraciones de ejes, se
elige la posicién mas cercana posible.

ContJ \On;
Moved *, v1000, fine, tooll;

El robot se mueve a la posicion, orientacion y configuracion de eje programadas.

Argumentos

[\on]

ConfJ [\on] | [\OFf]

Tipo de dato: switch

El robot se mueve a la posicion programada con parametros de configuracion
iguales o cercanos a los parametros de configuracion proporcionados en confdata.

Si se activa un desplazamiento del programa o correccion de la ruta, el riesgo de
movimientos grandes aumenta ya que los datos de la configuracion programada
se basan en la configuracion original.

El robot IRB 5400 se movera hasta la configuracion programada del eje 0 a una
configuracion de eje cercana a la programada.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.54 Confd - Controla la configuracion durante el movimiento de los ejes
RobotWare Base
Continuacion

[\Off]
Tipo de dato: switch

El robot se mueve hasta la posicion programada utilizando la configuracién de eje
mas cercana.

Ejecucion de programas
La configuracidn se aplica a la siguiente instruccion de movimiento del robot
ejecutada y es valida hasta que se ejecute una nueva instruccién ConfJ.
Si se elige el argumento \On (o no se elige ninguin argumento), el robot se mueve
hasta la posicion programada con parametros de configuracion iguales o cercanos
a los parametros de configuracion proporcionados.

Si se activa un desplazamiento del programa o correccion de la ruta, el riesgo de
movimientos grandes aumenta ya que los datos de la configuracion programada
se basan en la configuracidn original.

Si se elige el argumento \OfT, el robot se mueve siempre hacia la configuracion
de ejes mas cercana. Esta configuracion puede ser distinta de la programada si
la configuracion se ha especificado incorrectamente de forma manual o si se ha
realizado un desplazamiento de programa.

El control de la configuracion (ConfJ \On) esta activo de forma predeterminada.
Esto se establece automaticamente

+ cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
« al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo

- al iniciar la ejecucidn del programa desde el principio

« al mover el puntero del programa a main

« al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

Sintaxis
ConfJ

[ *\"On] | [ "\" OfFf]";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

Manejo de configuraciones diferentes| Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Configuracion del robot durante el | ConfL - Monitoriza la configuracion durante el movi-
movimiento lineal miento lineal en la pagina 164

Datos de parametros de movimiento | motsetdata - Datos de parametros de movimiento
en la pagina 1757

Datos de configuracion el robot confdata - Datos de configuracion del robot en la
pdgina 1698
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1 Instrucciones

1.55 ConfL - Monitoriza la configuracién durante el movimiento lineal

RobotWare Base

1.55 ConfL - Monitoriza la configuracion durante el movimiento lineal

Utilizacion

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Ejemplo 3

Argumentos

[ \On ]

[ \OFf ]

ConfL (Configuration Linear) se utiliza para especificar si es necesario controlar
la configuracion del robot durante los movimientos lineales o circulares. Si no se
controla, la configuracion utilizada en el momento de la ejecucidon puede ser distinta
de la configuracion programada. Esto también puede dar lugar a movimientos de
barrido inesperados en el robot cuando se cambia el modo al movimiento de ejes.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

1 o

En el caso del IRB5400 y IRB5500, la monitorizacion del robot esta siempre
desactivada, independientemente de lo que se especifique en ConfL.

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion ConfL.

ConfL \On;
MoveL *, v1000, fine, tooll;

La ejecucidén del programa se detiene si no es posible alcanzar la configuraciéon
programada desde la posicién actual.

SingArea \Wrist;
ConfL \On;
MoveL *, v1000, fine, tooll;

El robot se mueve hacia la posicion, la orientacién y la configuracion de ejes de
mufieca programadas. Si no es posible, se detiene la ejecucion del programa.

ConfL \Off;
MoveL *, v1000, fine, tooll;

El robot se mueve hacia la posicién y la orientacion programadas, pero usando la
configuracion de ejes mas cercana posible, que puede ser distinta de la
programada.

ConfL [\On]|[\OFf]

Tipo de dato: switch

Se monitoriza la configuracion del robot.

Tipo de dato: switch
No se monitoriza la configuracién del robot.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.55 ConfL - Monitoriza la configuracién durante el movimiento lineal
RobotWare Base
Continuacion

Ejecucion de programas
La configuracidn se aplica a la siguiente instruccion de movimiento ejecutada y
es valida hasta que se ejecute una nueva instruccion ConfL.

Durante un movimiento lineal o circular, el robot se mueve siempre hacia la posicion
y la orientacién programadas que presenten la configuracion de ejes mas cercana
posible. Si se elige el argumento \On (o no se utiliza ningun argumento), la
ejecucion del programa se detiene tan pronto como aparezca el riesgo de que la
configuracién de la posicién programada no pueda alcanzarse desde la posicion
actual. La forma con la que se decide varia entre los tipos de robots, consulte
confdata - Datos de configuracion del robot en la pagina 1698.

Antes de que se inicie un movimiento ordenado, se realiza una verificacion para
ver si es posible conseguir la configuracion programada. Si no es posible, el
programa se detiene. Cuando finaliza el movimiento (en una zona o un punto fino),
también se verifica si el robot ha alcanzado la configuracién programada.

Si se utiliza SingArea \Wrist, el robot se mueve siempre hacia la configuracién
de ejes de muneca programada.

Si se utiliza el argumento \OfT, no se realiza ninguna monitorizacion.

Tras una detencion causada por un error de configuracion es posible reiniciar el
programa de RAPID en el modo manual. Recuerde que en este caso, debido al
error indicado, es muy probable que el robot no se mueva hacia la configuracion
correcta.

Si se utiliza ConfL \Off con un movimiento grande, este puede causar paros en
ese mismo momento o mas tarde en el programa, generando el error 50050
Position outside reach 050080 Position not compatible.

La monitorizacién de la configuracion (ConfL \On) esta activa de forma
predeterminada. Esto se establece automaticamente

« cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
 al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo

- aliniciar la ejecucion del programa desde el principio

+ al mover el puntero del programa a main

+ al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

Q Recomendacion

Una regla sencilla para evitar problemas, tanto con ConfL\On como con \OfT,
es insertar puntos intermedios para hacer que el movimiento de cada eje sea
inferior a 180 grados entre dos puntos.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.55 ConfL - Monitoriza la configuracién durante el movimiento lineal

RobotWare Base
Continuacion
Q Recomendacion
En un programa con ConfL \OfT se recomienda tener puntos de partida con
puntos de configuracidn conocidos con “ConfJ \Ony MoveJ” o “ConfL \Ony
SingArea \Wristy MovelL” antes de movimientos en diferentes partes del
programa.
Sintaxis
ConfL

L "\ on] | [ °\" Ooff]";~

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Manejo de configuraciones diferentes

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Configuracion del robot durante el
movimiento de ejes

ConfJ - Controla la configuracion durante el movi-
miento de los ejes en la pdgina 162

Definicién del método de interpolacion
alrededor de puntos singulares

SingArea - Define el método de interpolacion alre-
dedor de puntos singulares en la pagina 756

Datos de parametros de movimiento

motsetdata - Datos de parametros de movimiento
en la pagina 1757

Datos de configuracion el robot

confdata - Datos de configuracion del robot en la
pdgina 1698
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1 Instrucciones

1.56 CONNECT - Conecta una interrupcion a una rutina TRAP
RobotWare Base

1.56 CONNECT - Conecta una interrupcion a una rutina TRAP

Utilizacion

CONNECT se utiliza para determinar la identidad de una interrupcion y conectarla
a una rutina TRAP.

La interrupcion se define mediante la peticion de un evento de interrupcion y la
especificacion de su identidad. Por tanto, cuando se produce un evento, la rutina
TRAP se ejecuta automaticamente.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion CONNECT:

VAR intnum feeder_low;

PROC main(Q)
CONNECT feeder_low WITH feeder_empty;
ISignalDIl dil, 1 , feeder_low;

Se crea una identidad de interrupcion feeder_low que se conecta a la rutina
TRAP feeder_empty. Se producira una interrupcion en el momento en el que la
entrada dil pasa al nivel alto. En otras palabras, cuando la sefal pasa al modo
activo, se ejecuta la rutina TRAP feeder_empty.

Argumentos

Interrupt

Trap routine

CONNECT Interrupt WITH Trap routine

Tipo de dato: intnum

La variable a la que se desea asignar la identidad de la interrupcion. La declaracion
NO DEBE hacerse dentro de una rutina (como dato de la rutina).

Identifier
El nombre de la rutina TRAP.

Ejecucion de programas

Se asigna a la variable una identidad de interrupcion que se usara a partir de ese
momento para pedir o desactivar interrupciones. Esta identidad también se conecta
a la rutina TRAP especificada.

ﬂ Nota

Todas las interrupciones de una tarea se cancelan cuando el puntero de programa
se sitia en Main para esa tarea y deben ser reconectadas. Las interrupciones
no se ven afectadas por caidas de alimentacion ni un Reinicio.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.56 CONNECT - Conecta una interrupcion a una rutina TRAP

RobotWare Base
Continuacion

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre

Causa del error

ERR_ALRDYCNT
TRAP.

La variable de interrupcion ya esta vinculada a una rutina

ERR_CNTNOTVAR
riable.

La variable de interrupcién no es una referencia a una va-

ERR_INOMAX

No hay mas nameros de interrupcion disponibles.

Limitaciones

Sintaxis

No es posible conectar una interrupcién (una identidad de interrupcion) a mas de
una rutina TRAP a la vez. Sin embargo, es posible conectar varias interrupciones

a una misma rutina TRAP.

Cuando se conecta una interrupcion a una rutina TRAP, no es posible conectarla
de nuevo ni transferirla a otra rutina. Es necesario eliminarla en primer lugar

mediante la instruccion IDelete.

Las interrupciones que lleguen o que no hayan sido gestionadas antes de la

detencion de la ejecucion del programa no se procesan. Las interrupciones no se
tienen en cuenta al detener el programa. Las interrupciones definidas como seguras
no seran descuidadas al realizar el paro de programa. Se gestionaran al iniciar de

nuevo el programa.

CONNECT <connect target> W TH <trap>";"

<connect target> ::= <variable>
| <parameter>
| <VAR>

<trap> ::= <identifier>

Informacidn relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Resumen de interrupciones

Manual de referencia técnica - RAPID Over-
view

Mas informacion sobre la gestion de interrup-
ciones

Manual de referencia técnica - RAPID Over-
view

Tipos de datos de las interrupciones

intnum - Identidad de interrupcion en la pagi-
na 1738

Cancelacién de una interrupcion

IDelete - Cancela una interrupcion en la pagi-
na 258
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1 Instrucciones

1.57 ContactL - Movimiento de contacto lineal
YuMi

1.57 ContactL - Movimiento de contacto lineal

Utilizacion

ContactL (Contact Linear) se utiliza para que el robot YuMi obtenga contacto con
un objeto en una posicion deseada mientras se mueve linealmente el punto central
de la herramienta (TCP).

El nivel de deteccidn de colisiones aumenta hasta su valor maximo y durante el
movimiento el robot supervisa el par interno y lo compara con un nivel de par
indicado por el usuario. Cuando se alcanza el nivel de par solicitado por el usuario,
el robot realiza un paro rigido y continta con el resto del programa.

Esta instruccion puede usarse tipicamente cuando la herramienta sostenida por
el robot debe presionar un objeto para introducirlo en su posicion.

Esta instruccion solo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o en las tareas
de movimiento en los sistemas MultiMove.

La velocidad maxima para una instruccion ContactL es 1000 mm/s.

o

Durante la programacion, se recomienda probar primero con baja velocidad,
<100 mm/s, y a continuacion aumentar gradualmente la velocidad hasta el valor

deseado.

Descripcion

Para determinar el valor del nivel de par desiredTorque es necesario probar la
aplicacion y visualizar una senal de prueba interna, la sefial 7901, mediante

TuneMaster.

=T

o = |

[al=]
+ti1Pven
Moch.  Asis. Signal No
T 70r

= e I

xx1500000649
Para obtener mas informacion acerca de TuneMaster, consulte la seccion de ayuda
incluida en la aplicacion.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.57 ContactL - Movimiento de contacto lineal

YuMi
Continuacion

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Ejemplo 3

Los siguientes ejemplos ilustran la funcion ContactL:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 173.

desiredTorque := 0.1;

ContactL \DesiredTorque:=desiredTorque, pl0, v100, tooll;
El TCP de tool1 se mueve linealmente hacia la posicion p10 a una velocidad de
v100. Cuando el valor del nivel de par interno rebasa el nivel desiredTorque
especificado por el usuario, el robot realiza un paro rigido y, a continuacion, el
programa continta en la posicion en la que se paro el robot.

El argumento DesiredTorque es opcional. Si se omite DesiredTorque, la
instruccion ContactL solo eleva el nivel de deteccion de colisiones a su valor
maximo, lo que supone que da la oportunidad de mantener la presion en un objeto
mientras se mueve el TCP.

Si no se alcanza el desiredTorque cuando el robot alcanza la posicion deseada,
se producira un error de ejecucion y el sistema se para con una entrada en el
registro de eventos. Por tanto, se recomienda implementar un gestor de errores
para estos casos; consulte Gestion de errores en la pagina 172.

ContactL RelTool (CRobT(),5,5,0), v100, \Zone:=z10, tooll;

El robot se mueve hasta una posicion situada a 5 mm de su posicidén actual en la
direcciéon X y a5 mm de su posicion actual en la direccion Y de la herramienta. Si
se omite el argumento Zone, la instruccion ContactL utiliza un punto fino de forma
predeterminada.

En el ejemplo se omite el argumento DesiredTorque. La instruccion solo eleva
el nivel de deteccidn de colisiones hasta su valor maximo y la instruccion ContactL
funcionara de forma similar a una instruccién MoveL.

desiredTorque := 0.9;
ContactL \DesiredTorque:=desiredTorque, pl0, v100, tool1l;
ContactL RelTool (CRobT(),5,5,0), v100, \Zone:=z10, tool1l;
ContactL RelTool (CRobT(),5,5,-10), v100, \Zone:=z10, tool1l;
MoveL ...
Es importante recordar que se requiere la instruccion ContactL mientras existe
contacto, pero también al eliminar el contacto. Una instruccién de movimiento
normal disparara muy probablemente la supervision del movimiento.

Argumentos

[ \DesiredTorque

ContactL [\DesiredTorque] ToPoint [\ID] Speed [\Zone] Tool [\WObj]

1

Tipo de dato: num
Nivel de par deseado definido por el usuario.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

ToPoint

[ \ID ]

Speed

[ \Zone ]

Tool

[ \Wobj ]

1.57 ContactL - Movimiento de contacto lineal
YuMi
Continuacion

ContactL utiliza siempre un punto fino como dato de zona para el destino si se
define DesiredTorque. Si se omite DesiredTorque, la instruccién ContactL
solo eleva el nivel de deteccion de colisiones y no supervisa el nivel de par interno.

Tipo de dato: robtarget

El punto de destino de los ejes del robot y de los ejes externos. Se define como
una posicion con nombre o se almacena directamente en la instruccién (marcada
con un asterisco * en la instruccion).

Synchronization id
Tipo de dato: identno

Elargumento [ \ID ] es obligatorio en los sistemas MultiMove, si el movimiento
es sincronizado o sincronizado coordinado. Este argumento no esta permitido en
ningun otro caso. El numero de ID especificado debe ser el mismo en todas las
tareas de programa que cooperan entre si. Al usar el numero de ID los movimientos
no se mezclan en tiempo de ejecucion.

Tipo de dato: speeddata

Los datos de velocidad que se aplican a los movimientos. Los datos de velocidad
definen la velocidad del punto central de la herramienta, la reorientacién de la
misma y los ejes externos.

Tipo de dato: zonedata

Los datos de zona del movimiento. Los datos de zona describen el tamarfio de la
trayectoria de esquina generada y solo se usan si se omite DesiredTorque.

Si se omite el argumento [\Zone] , la instrucciéon ContactL utilizara un punto
fino de forma predeterminada.

Tipo de dato: tooldata

La herramienta en uso durante el movimiento del robot. El punto central de la
herramienta es el punto que se mueve hacia la posicion de destino especificada.

Work Object
Tipo de dato: wobjdata

El objeto de trabajo (sistema de coordenadas) con el que esta relacionada la
posicion de robot indicada en la instruccion.

Es posible omitir este argumento. Si se omite, la posicion depende del sistema de
coordenadas mundo. Si por otro lado se usa un TCP estacionario o ejes externos
coordinados, es necesario especificar este argumento para ejecutar un movimiento
lineal respecto del objeto de trabajo.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.57 ContactL - Movimiento de contacto lineal

YuMi
Continuacion

Ejecucion de programas

Consulte lainstruccion Movel para obtener mas informacion acerca del movimiento
lineal.

El movimiento del robot se detiene cuando el nivel de par interno rebasa el nivel
de par definido por el usuario, siempre y cuando se haya definido el argumento
DesiredTorque. De lo contrario, el movimiento del robot siempre contintia hacia
el punto de destino programado.

Si se omite el argumento DesiredTorque, el nivel de deteccion de colisiones se
eleva a su valor maximo y no se realiza ninguna supervision del nivel de par interno,
lo que supone que da la oportunidad de mantener la presién en un objeto mientras
se mueve el TCP.

Gestion de errores

Ejemplo

Durante una operacién ContactL, se generan errores en los siguientes casos:

+ ContactL alcanza el punto especificado en el argumento ToPoint sin
alcanzar el DesiredTorque especificado por el usuario. Con ello se genera
el error ERR_CONTACTL.

Los errores pueden gestionarse de formas distintas en funcién del modo de
ejecucion seleccionado:

« Ejecucidn continua hacia adelante/Instrucciones hacia adelante:

No se devuelve ninguna posicion y el movimiento contintdia siempre hacia
el punto de destino programado. La variable de sistema ERRNO cambia a
ERR_CONTACTL y es posible gestionar el error en el gestor de errores de la
rutina.

« Instruccion hacia atras:

Durante la ejecucidn hacia atras, la instruccion realiza el movimiento pero
no realiza la supervision de par.

VAR num desiredTorque;
desiredTorque := 0.1;
MoveL p10, v100, fine, tooll;
ContactL \DesiredTorque:=desiredTorque, p20, v100, tooll;
ERROR
IF ERRNO=ERR_CONTACTL THEN
StorePath;
MoveL p10, v100, fine, tooll;
RestoPath;
ClearPath;
StartMove;
RETRY;
ELSE
Stop;
ENDIF
ENDPROC

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.57 ContactL - Movimiento de contacto lineal
YuMi
Continuacion

El robot se mueve de la posicion pl10 a la p20. Si el robot alcanza p20 sin llegar
al DesiredTorque especificado por el usuario, el robot vuelve a la posicion p10
y lo intenta una vez mas.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion ContactL.

ContactL p10, v100, \Zone:=z10, tool1l;
ElI TCP de tool 1 se mueve linealmente hacia la posicion p10 a una velocidad de
v100 y un tamafo de zona de 10 mm.
Dado que se omite el argumento DesiredTorque, la instruccion ContactL solo

eleva el nivel de deteccion de colisiones hasta su valor maximo y no supervisa el
nivel de par interno.

Limitaciones

Sintaxis

La instrucciéon ContactL solo puede usarse con los robots YuMi.

ContactL
[*\" DesiredTorque ","]
[ToPoint ":="] <expression (I N) of robtarget>
["\" ID ":=" <expression (IN) of identno>]","
[Speed ":="] <expression (I N) of speeddata>
[*\" Zone ":=" <expression (IN) of zonedata>]","
[Tool ":=" ] <persistent (PERS) of tooldata>
[*\" WObj ":=" <persistent (PERS) of wobjdata>]";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion |Consulte

sobre

Utilizacion del IRB 14000 Manual del operador - IRB 14000

Escritura en una entrada de correc- | CorrWrite - Escribe en un generador de correcciones

cién en la pagina 189

Movimiento lineal del robot MovelL - Mueve el robot siguiendo una trayectoria lineal
en la pagina 472

Definicién de carga loaddata - Datos de carga en la pagina 1745

Definicion de la carga util de un | GripLoad - Define la carga util de un robot en la pagi-
robot na 248

Utilizacion de gestores de errores | Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Movimiento lineal

Movimiento en general

Loadldentify, rutina de servicio de| Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
identificacién de carga

Continua en la pagina siguiente
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1.57 ContactL - Movimiento de contacto lineal

YuMi
Continuacion

Para obtener mas informacion
sobre

Consulte

Senal de entrada de sistema Sim-
Mode para mover el robot en el
modo simulado sin carga util.

Parametro de sistema ModalPay-
LoadMode para la activaciéon y la
desactivacion de la carga util.

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema
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1 Instrucciones

1.58 CopyFile - Copia un archivo
RobotWare Base

1.58 CopyFile - Copia un archivo

Utilizacion

Ejemplos basicos

CopyFi le se utiliza para hacer una copia de un archivo existente.

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion CopyFile:

Ejemplo 1
CopyFile "HOME:/miarchivo", "HOME:/suarchivo";
El archivo myfile se copia a yourfile. En este momento, los dos archivos son
idénticos.
CopyFile "HOME:/myfile'", "HOME:/mydir/yourfile";
El archivo myfile se copia a yourfile en el directorio mydir.
Argumentos
CopyFile OldPath NewPath
OldPath
Tipo de dato: string
La ruta completa del archivo del que se desea copiar.
NewPath

Tipo de dato: string
La ruta completa a la que se desea copiar el archivo.

Ejecucion de programas

El archivo especificado en OldPath se copia al archivo especificado en NewPath.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error
ERR_FILEACC El archivo especificado en OldPath no existe.
ERR_FILEEXIST El archivo especificado en NewPath ya existe.
Sintaxis
CopyFile

[ OldPath ":=" ] < expression (IN) of string > ","
[ NewPath ":=" ] < expression (IN) of string >";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte
Creacion de un directorio MakeDir - Crea un nuevo directorio en la pa-
gina 362

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.58 CopyFile - Copia un archivo
RobotWare Base

Continuacion
Para obtener mas informacion sobre Consulte
Eliminacion de un directorio RemoveDir - Elimina un directorio en la pagi-
na 623
Cambio del nombre de un archivo RenamecFile - Permite cambiar el nombre de
un archivo en la pagina 629
Eliminacion de un archivo RemovefFile - Elimina un archivo en la pagi-
na 625
Comprobacion del tipo del archivo IsFile - Comprobar el tipo de un archivo en
la pdgina 1396
Comprobacion del tamario del archivo FileSize - Obtiene el tamario de un archivo
en la pagina 1327
Comprobacion del tamano del sistema de |FSSize - Obtiene el tamafio de un sistema
archivos de archivos en la pdgina 1333
Gestion de archivos y dispositivos de E/S | Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.59 CopyRawBytes - Copia el contenido de un dato de tipo rawbytes
RobotWare Base

1.59 CopyRawBytes - Copia el contenido de un dato de tipo rawbytes

Utilizacion
CopyRawBytes se utiliza para copiar todo el contenido o una parte del mismo de
una variable de tipo rawbytes a otra.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion CopyRawBytes:

Ejemplo 1
VAR rawbytes from_raw_data;
VAR rawbytes to_raw_data;
VAR num integer := 8
VAR num Ffloat := 13.4;
ClearRawBytes from_raw_data;
PackRawBytes integer, from_raw_data, 1 \IntX :z= DINT;
PackRawBytes float, from _raw_data, (RawByteslLen(from_raw_data)+1)
\Float4;
CopyRawBytes from_raw_data, 1, to_raw_data, 3,
RawBytesLen(from_raw_data);
En este ejemplo, la variable from_raw_data de tipo rawbytes se borra en primer
lugar, es decir, se cambian a 0 todos sus bytes. A continuacion, se almacena en
los 4 primeros bytes el valor de integer y en los siguientes 4 bytes el valor de
float.
Después de guardar un dato en from_raw_data, el contenido (8 bytes) se copia
a to_raw_data, empezando por la posicion 3.
Argumentos
CopyRawBytes FromRawData Fromlndex ToRawData Tolndex[\NoOfBytes]
FromRawData
Tipo de dato: rawbytes
FromRawData es el contenedor de datos del cual se copiaran los datos de tipo
rawbytes.
Fromlndex
Tipo de dato: num
FromIndex es la posicion de FromRawData a partir de la cual comienza el copiado
de los datos. El primer nimero de indice es 1.
ToRawData
Tipo de dato: rawbytes
ToRawData es el contenedor de datos al cual se copiaran los datos de tipo
rawbytes.
Tolndex

Tipo de dato: num

Continua en la pagina siguiente
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1.59 CopyRawBytes - Copia el contenido de un dato de tipo rawbytes
RobotWare Base
Continuacion

Tolndex es la posicion de ToRawData a partir de la cual se guardaran los datos

copiados. Se copia todo el contenido hasta el final. El primer numero de indice es
1.

[\NoOfBytes]
Tipo de dato: num

El valor especificado con \NoOfBytes es el nimero de bytes que se desea copiar
de FromRawData a ToRawData.

Si no se especifica \NoOfBytes, se copian todos los bytes que van desde
FromIndex hasta el final de la longitud actual de bytes validos de FromRawData.

Ejecucion de programas
Durante la ejecucidn del programa, se copian los datos de una variable rawbytes
a otra.
La longitud actual de los bytes validos de la variable ToRawData cambia a:
+ (Tolndex + numero de bytes copiados - 1)
« Lalongitud actual de los bytes validos de la variable ToRawData no cambia

si la totalidad de la operacidn de copia se realiza dentro de la longitud anterior
de bytes validos de la variable ToRawData.

Limitaciones

CopyRawBytes no puede usarse para copiar parte de los datos de una variable
de tipo rawbytes a otra parte de la misma variable rawbytes.

Sintaxis
CopyRawBytes
[FromRawData ":=" ] < variable (VAR) of rawbytes> *,*"
[FromIndex ":=" ] < expression (IN) of num> *,*
[ToRawData ":=" ] < variable (VAR) of rawbytes> =,*
[Tolndex ":=" ] < expression (IN) of num>
[*\"NoOfBytes ":=" < expression (IN) of num> ]";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

rawbytes datos rawbytes - Datos sin formato en la pagina 1788

Obtencidn de la longitud de un dato
rawbytes

RawBytesLen - Obtiene la longitud de un dato de tipo
rawbytes en la pagina 1478

Borrado del contenido de un dato de
tipo rawbytes

ClearRawBytes - Borra el contenido de un dato de
tipo rawbytes en la pdgina 152

Empaquetamiento de un encabezado
de DeviceNet en datos rawbytes

PackDNHeader - Empaqueta un encabezado de De-
viceNet en datos rawbytes en la pagina 521

Empaquetamiento de datos en datos
rawbytes

PackRawBytes - Empaqueta datos en un dato de tipo
rawbytes en la pdgina 524

Escritura de un dato rawbytes

WriteRawBytes - Escribe un dato de tipo rawbytes
en la pagina 1154

Continua en la pagina siguiente
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1.59 CopyRawBytes - Copia el contenido de un dato de tipo rawbytes
RobotWare Base
Continuacion

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

Lectura de un dato rawbytes ReadRawBystes - Lee datos de tipo rawbytes en la
pagina 614

Desempaquetamiento de datos de un| UnpackRawBytes - Desempaqueta datos de un dato
dato rawbytes de tipo rawbytes en la pdgina 1055

Gestion de archivos y dispositivos de | Application manual - Controller software IRC5
E/S
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1 Instrucciones

1.60 CornerPathWarning - Mostrar u ocultar avisos de trayectoria de esquina

RobotWare Base

1.60 CornerPathWarning - Mostrar u ocultar avisos de trayectoria de esquina

Utilizacion

CornerPathWarning se utiliza para activar/desactivar avisos de fallo de trayectoria
de esquina (registro de evento 50024) todas las instrucciones de movimiento
posteriores.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Los siguientes ejemplos ilustran la instrucciéon CornerPathWarning.

CornerPathWarning TRUE;
Activar los avisos de trayectoria de esquina.

PROC main(Q)
1 Deactivate corner path warning on all
1 subsequent movement instructions
CornerPathWarning FALSE;

1 Check if warning is suppressed

IF C_MOTSET.corner_path_warn_suppress=TRUE THEN
CornerPathWarning TRUE;

ENDIF

MyProcess;

Desactivar los avisos de trayectoria de esquina en el arranque del programa.
Posteriormente, comprobar si el aviso de trayectoria de esquina se ha eliminado.
En caso afirmativo, activar el aviso de trayectoria de esquina antes de llamar a
MyProcess.

Argumentos

Active

CornerPathWarning Active

Tipo de dato: bool
Especifica si los avisos de trayectoria de esquina deben estar activados.

Ejecucion de programas

El ajuste se aplica a la siguiente instruccion de movimiento ejecutada, tanto en el
robot como en los ejes externos hasta que se ejecute una nueva instruccion
CornerPathWarning.

Se produce un fallo de trayectoria de esquina cuando el robot ejecuta una
instruccion de movimiento de zona de esquina y la ejecucion del programa RAPID
no proporciona una nueva instruccion de movimiento a tiempo. Esto fuerza al
sistema a convertir el punto de paso programado en un punto fino.

Continua en la pagina siguiente
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1.60 CornerPathWarning - Mostrar u ocultar avisos de trayectoria de esquina
RobotWare Base
Continuacion

Si se establece como verdadero, todas las instrucciones de movimiento exitosas
con un fallo de trayectoria de esquina mostraran un aviso en el registro de eventos.

Si cambian a falso, los fallos de trayectoria de esquina se siguen ejecutando como
puntos finos, pero el aviso no se mostrara en el registro de eventos.

Para conseguir el mismo comportamiento que en versiones anteriores de
Robotware, en las que se podia eliminar el aviso en la configuracion, se recomienda
poner CornerPathWarning FALSE; en la rutina del evento que se ejecuta al
inicio del programa (evento START).
El valor predeterminado (informe de error de trayectoria de esquina) se establece
de forma automatica

« cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID

 al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo

« al iniciar la ejecucidn del programa desde el principio

+ al mover el puntero del programa a main

« al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

o

Se recomienda tener activado el aviso de trayectoria de esquina. Apague el aviso
de trayectoria de esquina solo cuando suceda un aviso. Estas situaciones
incluyen esperar una entrada (de E/S, camaras, sensores u otros equipos
externos). Un aviso de trayectoria de esquina puede conllevar un mal rendimiento
del proceso y peores tiempos de ciclo. Deben analizarse todas estas situaciones
antes de eliminar el aviso de trayectoria de esquina.

Sintaxis
CornerPathWarning

[Active ":="] <expression (IN) of bool>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Instruccion de movimiento MovelL - Mueve el robot siguiendo una trayectoria
lineal en la pagina 472

Comportamiento de trayectoria de esqui- | Seccion Interpolacion de trayectorias de esquina

na en Manual de referencia técnica - RAPID Over-
view
Parametros de movimiento motsetdata - Datos de parametros de movimiento
en la pagina 1757
Definicién de rutinas de evento Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema
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1.61 CorrClear - Elimina todos los generadores de correcciones

Path Offset

1.61 CorrClear - Elimina todos los generadores de correcciones

Descripciones

CorrClear se utiliza para eliminar todos los generadores de correcciones
conectados. La instruccion puede usarse para eliminar todos los offsets
proporcionados anteriormente por todos los generadores de correcciones.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instrucciéon CorrClear:

CorrClear;
Esta instruccién elimina todos los generadores de correccion conectados.

ﬂ Nota

Una forma sencilla de garantizar que todos los generadores de correcciones
(con sus correcciones) se eliminen al iniciarse el programa, es ejecutar
CorrClear en una rutina de evento START.

Consulte Manual de referencia técnica - Parametros del sistema, tema Controller.

Sintaxis

CorrClear *;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Conexidn con un generador de correccio-| CorrCon - Establece una conexion con un gene-
nes rador de correcciones en la pagina 183

Desconexién de un generador de correc- | CorrDiscon - Cierra la conexion con un genera-
ciones dor de correcciones en la pdgina 188

Escritura en un generador de correcciones| CorrWrite - Escribe en un generador de correc-
ciones en la pagina 189

Lectura de los offsets totales actuales CorrRead - Lee los offsets totales actuales en
la pagina 1277

Descriptor de correccion corrdescr - Descriptor de generador de correc-
ciones en la pagina 1706
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1 Instrucciones

1.62 CorrCon - Establece una conexién con un generador de correcciones
Path Offset

1.62 CorrCon - Establece una conexion con un generador de correcciones

Utilizacion
CorrCon se utiliza para conectarse a un generador de correcciones.
Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion CorrCon:
Consulte también Mas ejemplos en la pagina 183.

Ejemplo 1
VAR corrdescr id;
CorrCon id;
La variable 1d se conecta a una referencia del generador de correcciones.
Argumentos
CorrCon Descr
Descr

Tipo de dato: corrdescr

Descriptor del generador de correcciones.

Mas ejemplos
A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion CorrCon.

Sistema de coordenadas de la trayectoria
Todas las correcciones de la trayectoria (offsets aplicados a la trayectoria) se
afiaden en el sistema de coordenadas de la trayectoria. El sistema de coordenadas
de la trayectoria se define de la forma mostrada a continuacion:

Zr

xx0500002156

Direccion de la trayectoria

Herramienta

Sistema de coordenadas de la trayectoria

- |0 o >

Sistema de coordenadas de la herramienta

« El eje de coordenadas X de la trayectoria se indica como la tangente de la
trayectoria.
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1 Instrucciones

1.62 CorrCon - Establece una conexién con un generador de correcciones

Path Offset
Continuacion

» El eje de coordenadas Y se deriva como el producto cruzado del eje de
coordenadas X de la trayectoria y el eje de coordenadas Z de la herramienta.

» El eje de coordenadas Z se deriva como el producto cruzado del eje de
coordenadas Z de la trayectoria y el eje de coordenadas Y de la trayectoria.

Ejemplo de aplicacién

Un ejemplo de una aplicacién en la que se utilizan correcciones de trayectoria es
un robot que sostiene una herramienta con dos sensores montados en él para
detectar las distancias vertical y horizontal respecto de un objeto de trabajo. En
la figura siguiente se muestra un dispositivo de correccion de trayectoria.

xx0500002155

Sensor para correccion horizontal

Sensor para correccion vertical

Sistema de coordenadas de la trayectoria

- O | >

Herramienta

Ejemplo de programa

Nota

hori_sigy vert_sig son sefales analdgicas definidas en los parametros del
sistema.

CONST num TARGET_DIST := 5;
CONST num SCALE_FACTOR == 0.5;

VAR
VAR
VAR
VAR
VAR
VAR

intnum intnol;
corrdescr hori_id;
corrdescr vert_id;
pos total_offset;
pos write_offset;
bool conFlag;

PROC PathRoutine()

and vertical correction.

Continua en la pagina siguiente
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1

Instrucciones

1.62 CorrCon - Establece una conexién con un generador de correcciones

CorrCon hori_id;
CorrCon vert_id;
conFlag := TRUE;

I Setup a 5 Hz timer interrupt. The trap routine
I sensor values and compute the path corrections.

CONNECT intnol WITH ReadSensors;
ITimer\Single, 0.2, intnol;

I Position for start of contour tracking

Moved pl10, v100, z10, tooll;

I Run MoveL with both vertical and horizontal

MovelL p20, v100, z10, tooll \Corr;

Path Offset
Continuacion

will read the

correction.

I Read the total corrections added by all connected

! correction generators.
total_offset := CorrRead();

I Write the total vertical correction on the FlexPendant.
TPWrite "The total vertical correction is:" \Num:=total offset.z;

I Disconnect the correction generator for vertical correction.

I Horizontal corrections will be unaffected.

CorrDiscon vert_id;
conFlag := FALSE;

I Run MoveL with only horizontal interrupt correction.

MoveL p30, v100, fine, tooll \Corr;

I Remove all outstanding connected correction generators.

I In this case, the only connected correction

I the one for horizontal correction.
CorrClear;
I Remove the timer interrupt.
IDelete intnol;

ENDPROC

TRAP ReadSensors
VAR num horiSig;
VAR num vertSig;

generator is

I Compute the horizontal correction values and execute

1 the correction.
horiSig := hori_sig;
write offset.x := 0;

write offset.y := (hori_sig - TARGET_DIST)*SCALE_FACTOR;

write_offset.z := 0O;
CorrWrite hori_id, write offset;

IF conFlag THEN

1 Compute the vertical correction values and execute
1

the correction.
write_offset.x = 0;
write_offset.y := 0;

write_offset.z := (vert_sig - TARGET_DIST)*SCALE_FACTOR;

Continua en la pagina siguiente
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1.62 CorrCon - Establece una conexién con un generador de correcciones

Path Offset
Continuacion

CorrWrite vert id, write offset;
ENDIF
1Setup interrupt again
IDelete intnol;
CONNECT intnol WITH ReadSensors;
ITimer\single, 0.2, intnol;
ENDTRAP

Explicacion del programa

Se establece la conexion a dos generadores de correcciones con la instruccion
CorrCon. Se hace referencia a cada generador de correcciones con un descriptor
exclusivo (hori_idy vert_id)deltipo corrdescr. Cada uno de los dos sensores
utilizara un generador de correcciones.

Se configura una interrupcion de temporizacidén para llamar a la rutina TRAP
ReadSensors con una frecuencia de 5 Hz. Los offsets necesarios para la correcciéon
de la trayectoria se calculan en la rutina TRAP y se escriben en el generador de
correcciones correspondiente (al que se hace referencia con los descriptores
hori_idyvert_id)conlainstrucciéon CorrWrite. Todas las correcciones tienen
un efecto inmediato sobre la trayectoria.

La instruccidon Movel debe ser programada con el argumento modificador Corr
si se utilizan correcciones de trayectoria. De lo contrario, no se ejecuta ninguna
correccion.

Cuando la primera instruccion Movel esta preparada, se utiliza la funcion CorrRead
para leer la suma de todas las correcciones (la correccion total de la trayectoria)
indicada por todos los generadores de correcciones conectados. El resultado de
la correccion vertical total de la trayectoria se escribe en el FlexPendant con la
instruccion TPWrite.

A continuacion, CorrDiscon desconecta el generador de correcciones de la
correccion vertical (al que se hace referencia con el descriptor vert_id). Todas
las correcciones anadidas por este generador de correcciones se eliminaran de
la correccion total de la trayectoria. Las correcciones anadidas por el generador
de correcciones para la correccion horizontal se siguen conservando.

Por ultimo, la funcién CorrClear elimina todos los generadores de correcciones
restantes, junto con sus correcciones afiadidas previamente. En este caso, el unico
que se elimina es el generador de correcciones para la correccién horizontal. La
interrupcion de temporizacién también se elimina con la instruccion I1Delete.

Los generadores de correcciones

En la tabla siguiente se muestran los generadores de correcciones.

X |Y |Z |Eje de coordenadas de la trayectoria

0 |0 |3 |Generador de correcciones vertical, con la suma de todas sus correcciones
de trayectoria

0 |1 |0 |Generadorde correcciones horizontal, con la suma de todas sus correcciones
de trayectoria

- - - Generador de correcciones no conectado

- - - Generador de correcciones no conectado

- - - Generador de correcciones no conectado

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.62 CorrCon - Establece una conexién con un generador de correcciones

Path Offset
Continuacion

X |Y |Z |Eje de coordenadas de la trayectoria

correccion conectados

1 |3 |Lasumade todas las correcciones realizadas por todos los generadores de

Limitaciones

« Pueden conectarse un maximo de 5 generadores de correcciones a la vez.

« Los generadores de correcciones no se mantienen al reiniciar el controlador.

- Las esquinas afiladas y ejecucion hacia atras deben evitarse cuando se
utilice un generador de correcciones ya que la correccion se afade en el
sistema de coordenadas de la trayectoria.

Sintaxis

CorrCon

[ Descr ":=" ] < variable (VAR) of corrdescr > *°;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Desconexion de un generador de correcciones

CorrDiscon - Cierra la conexion con un
generador de correcciones en la pagina 188

Escritura en un generador de correcciones

CorrWrite - Escribe en un generador de
correcciones en la pagina 189

Lectura de los offsets totales actuales

CorrRead - Lee los offsets totales actuales
en la pagina 1277

Eliminacion de todos los generadores de co-

rrecciones

CorrClear - Elimina todos los generadores
de correcciones en la pdgina 182

Descriptor de generador de correcciones

corrdescr - Descriptor de generador de
correcciones en la pagina 1706
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1.63 CorrDiscon - Cierra la conexién con un generador de correcciones
Path Offset

1.63 CorrDiscon - Cierra la conexién con un generador de correcciones

Descripcion
CorrDiscon se utiliza para desconectarse de un generador de correcciones con
el que se ha conectado anteriormente. Esta instruccién puede utilizarse para
eliminar las correcciones obtenidas anteriormente.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion CorrDiscon:

Consulte también Mds ejemplos en la pagina 188.

Ejemplo 1
VAR corrdescr id;
CorrCon id;
CorrDiscon id;
CorrDiscon cierra la conexion con el generador de correcciones con el que se
habia conectado anteriormente y al que se hace referencia con el descriptor id.
Argumentos
CorrDiscon Descr
Descr

Tipo de dato: corrdescr
Descriptor del generador de correcciones.

Mas ejemplos
Para obtener mas ejemplos de la instruccion CorrDiscon, consulte CorrCon -
Establece una conexion con un generador de correcciones en la pdgina 183.

Sintaxis
CorrDiscon

[ Descr ":=" ] < variable (VAR) of corrdescr > ";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Conexion con un generador de correccio-| CorrCon - Establece una conexion con un gene-
nes rador de correcciones en la pagina 183

Escritura en un generador de correccio- | CorrWrite - Escribe en un generador de correccio-
nes nes en la pagina 189

Lectura de los offsets totales actuales |CorrRead - Lee los offsets totales actuales en la
pdgina 1277

Eliminacion de todos los generadores |CorrClear - Elimina todos los generadores de
de correcciones correcciones en la pagina 182

Descriptor de correccién corrdescr - Descriptor de generador de correccio-
nes en la pagina 1706
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1.64 CorrWrite - Escribe en un generador de correcciones
Path Offset

1.64 CorrWrite - Escribe en un generador de correcciones

Descripcion
CorrWrite se utiliza para escribir offsets en el sistema de coordenadas de
trayectoria de un generador de correcciones.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instrucciéon CorrWrite:

Ejemplo 1
VAR corrdescr id;
VAR pos offset;
CorrWrite id, offset;
Los offsets actuales, almacenados en la variable offset, se escriben en un generador
de correcciones al que se hace referencia con el descriptor id.
Argumentos
CorrWrite Descr Data
Descr
Tipo de dato: corrdescr
Descriptor del generador de correcciones.
Datos

Tipo de dato: pos
El offset a escribir.

Mas ejemplos
Para obtener mas ejemplos de la instruccion CorrWrite, consulte CorrCon -
Establece una conexion con un generador de correcciones en la pdgina 183.

Limitaciones
El mayor rendimiento se consigue en las trayectorias rectas. A medida que
aumentan la velocidad y los angulos entre dos trayectorias lineales consecutivas,
la desviacion respecto de la trayectoria esperada aumenta consiguientemente.
Esto mismo se aplica a los circulos a medida que se reduce el radio del circulo.

Sintaxis
CorrWrite

[ Descr ":=" ] < variable (VAR) of corrdescr > *,"
[ Data ":=" ] < expression (IN) of pos > ";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Conexion con un generador de correccio-| CorrCon - Establece una conexion con un gene-
nes rador de correcciones en la pagina 183

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.64 CorrWrite - Escribe en un generador de correcciones
Path Offset

Continuacion
Para obtener mas informacién sobre |Consulte
Desconexidn de un generador de correc-| CorrDiscon - Cierra la conexion con un genera-
ciones dor de correcciones en la pagina 188
Lectura de los offsets totales actuales |CorrRead - Lee los offsets totales actuales en la
pagina 1277
Eliminacion de todos los generadores de | CorrClear - Elimina todos los generadores de
correcciones correcciones en la pagina 182
Descriptor de generador de correcciones | corrdescr - Descriptor de generador de correc-
ciones en la pagina 1706
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1 Instrucciones

1.65 DeactEventBuffer - Desactivacion de bufer de eventos
RobotWare Base

1.65 DeactEventBuffer - Desactivacion de bufer de eventos

Descripcion
DeactEventBuffer no se utiliza para desactivar el uso del bufer de eventos en
la tarea actual de programa de movimiento.
Las instrucciones DeactEventBuffer y ActEventBuffer deben usarse al
combinar una aplicacion con puntos finos y una aplicacion continua en la que las
sefales deben activarse de antemano debido al uso de equipos de proceso lentos.
Esta instruccién sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuaciodn ilustra la instruccion DeactEventBuffer:

Ejemplo 1

DeactEventBuffer;
I Use an application that use finepoints, such as SpotWelding

I Activate the event buffer again

ActEventBuffer;

I Now it is possible to use an application that needs
I to set signals in advance, such as Dispense

DeactEventBuffer desactiva el bufer de eventos configurado. Al utilizar una
aplicacion con puntos finos, el arranque del robot desde el punto fino sera mas
rapido. Al activar el bufer de eventos con ActEventBuffer, es posible activar las
sefales de antemano para una aplicacion que usa equipos de proceso lentos.

Ejecucion de programas
La desactivacion de un bufer de eventos sélo se aplica al siguiente movimiento
de robot ejecutado, de cualquier tipo, y se mantiene vigente hasta la ejecucion de
una instruccién ActEventBuffer .

La instruccion esperara hasta que el robot y los ejes externos hayan alcanzado el
punto de paro (ToPoint de la instruccion de movimiento actual) antes de la
desactivacion del bufer de eventos. Por tanto, se recomienda programar con un
punto fino la instruccién de movimiento precedente a DeactEventBuffer.

El valor predeterminado (ActEventBuffer) se establece automaticamente
« cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
 al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo
« al iniciar la ejecucidn del programa desde el principio
+ al mover el puntero del programa a main
« al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.
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1.65 DeactEventBuffer - Desactivacion de bufer de eventos

RobotWare Base
Continuacion

Limitaciones

DeactEventBuffer no puede ejecutarse en rutinas de RAPID que estén
conectadas a los siguientes eventos especiales del sistema: PowerOn, Stop,

QStop, Restart o Step.

Sintaxis
DeactEventBuffer *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Activacion de un bufer de eventos

ActEventBuffer - Activacion de bufer de eventos
en la pagina 30

Configuracion de Event preset time

Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema

Datos de parametros de movimiento

motsetdata - Datos de parametros de movimiento
en la pagina 1757
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1.66 DeactUnit - Desactiva una unidad mecanica
RobotWare Base

1.66 DeactUnit - Desactiva una unidad mecanica

Utilizacion
DeactUnit se utiliza para desactivar una unidad mecanica.
Puede usarse para determinar qué unidad debe estar activa, por ejemplo cuando
se utilizan unidades de accionamiento comunes.
Esta instruccion soélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.
Ejemplos
Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion DeactUni t.
Ejemplo 1
DeactUnit orbit_a;
Desactivacion de la unidad mecanica orbit_a.
Ejemplo 2
MoveL p10, v100, fine, tooll;
DeactUnit track motion;
MovelL p20, v100, z10, tooll;
MoveL p30, v100, fine, tooll;
ActUnit track motion;
MoveL p40, v100, z10, tooll;
La unidad track_motion quedara estacionaria cuando el robot se mueve hacia
p20 y p30. A continuacion, tanto el robot como track_motion se mueven hacia
p40.
Ejemplo 3
MoveL p10, v100, fine, tooll;
DeactUnit orbitl;
ActUnit orbit2;
MovelL p20, v100, z10, tooll;
Se desactiva la unidad orbitl y se activa orbit2.
Argumentos
DeactUnit MechUnit
MechUnit

Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit

El nombre de la unidad mecanica que debe desactivarse.

Ejecucion de programas

Cuando la trayectoria del robot y de los ejes externos ha sido completada, la
trayectoria del nivel de trayectoria actual se borra y se desactiva la unidad mecanica
especificada. Esto significa que no se controlara ni monitorizara hasta que se
reactive.

Continua en la pagina siguiente
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1.66 DeactUnit - Desactiva una unidad mecanica

RobotWare Base
Continuacion

Si varias unidades mecanicas comparten una misma unidad de accionamiento, la
desactivacion de una de estas unidades mecanicas también desconecta la unidad
de la unidad de accionamiento comun.

Limitaciones

La instruccion DeactUnit no puede utilizarse si una de las unidades mecanicas
se encuentra en el modo independiente.

Si esta instruccion va precedida de una instruccion de movimiento, ésta ultima
debe programarse con un punto de paro (zonedata fine), no un punto de paso.
De lo contrario, no sera posible reanudar la ejecucion tras una caida de suministro
eléctrico.

DeactUnit no puede ejecutarse en rutinas de RAPID que estén conectadas a los
siguientes eventos especiales del sistema: PowerOn, Stop, QStop, Restart o Step.

Es posible usar ActUnit - DeactUnit en el nivel StorePath, pero al ejecutar
RestoPath deben estar activadas las mismas unidades mecanicas al ejecutar
StorePath. En una operacion de este tipo, la grabadora de trayectorias y la
trayectoria del nivel basico estaran intactas, pero la trayectoria del nivel StorePath
se borrara.

Sintaxis

DeactUnit
[MechUnit ":="] < variable (VAR) of necunit> *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Activacion de unidades mecanicas ActUnit - Activa una unidad mecanica en la pa-
gina 32

Unidades mecanicas mecunit - Unidad mecanica en la pagina 1755

Comprobar si una unidad mecanica esta | IsMechUnitActive - Indica si una unidad mecani-

activada o no. ca esta activa en la pagina 1402

Grabadora de trayectorias PathRecMoveBwd - Hace retroceder la grabado-

ra de trayectorias en la pagina 539mecunit - Uni-
dad mecanica en la pagina 1755
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1 Instrucciones

1.67 Decr - Disminuye de 1
RobotWare Base

1.67 Decr - Disminuye de 1

Utilizacion

Decr se utiliza para restar 1 a una variable o una variable persistente de tipo
numeérico.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Decr:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 195.

Ejemplo 1
Decr regl;
Seresta 1 a regl, es decir regl:=regl-1.
Argumentos
Decr Name | Dname
Name
Tipo de dato: num
El nombre de la variable o de la variable persistente cuyo valor se desea reducir.
Dname

Tipo de dato: dnum
El nombre de la variable o de la variable persistente cuyo valor se desea reducir.

Mas ejemplos

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion Decr.

Ejemplo 1
VAR num no_of parts:=0;
TPReadNum no_of_parts, '‘How many parts should be produced? '';
WHILE no_of_parts>0 DO
produce_part;
Decr no_of_parts;
ENDWHILE
Se pregunta al operador cuantas piezas deben producirse. La variable
no_of_parts se utiliza para contar el nUmero de piezas que quedan por producir.
Ejemplo 2
VAR dnum no_of_parts:=0;
TPReadDnum no_of _parts, ""How many parts should be produced? ';
WHILE no_of_parts>0 DO
produce_part;
Decr no_of _parts;
ENDWHILE
Se pregunta al operador cuantas piezas deben producirse. La variable
no_ofT_parts se utiliza para contar el nimero de piezas que quedan por producir.
Continua en la pagina siguiente
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1.67 Decr - Disminuye de 1
RobotWare Base
Continuacion

Sintaxis
Decr

[ Name ":=" ] < var or pers (I NOUT) of num >
| [ Dname ":=" ] < var or pers (INQUT) of dnum >* ;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Incremento de una variable en 1 Incr - Aumenta en 1 un valor en la pagina 266

Sustraccion de cualquier valor a una varia- | Add - Suma un valor numeérico en la pagina 34

ble
Cambio de un dato mediante una expre- |":="- Asigna un valor en la pagina 44
sidn arbitraria, por ejemplo una multiplica-
cién
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1.68 DropSensor - Colocacion de un objeto en el sensor
Machine Synchronization

1.68 DropSensor - Colocacién de un objeto en el sensor

Utilizacion

DropSensor se utiliza para desconectarse del objeto actual para dejar el programa
preparado para el siguiente objeto.

DropSensor se utiliza para la sincronizacién de sensores, pero no para la
sincronizacién analdgica.

Ejemplo basico

MoveL *, v1000, z10, tool, \WObj:=wobjO;
SyncToSensor Ssyncl\Off;

MoveL *, v1000, fine, tool, \WObj:=wobjoO;
DropSensor Ssyncl;

MoveL *, v1000, z10, tool, \WObj:=wobjO;

Argumentos

MechUnit

DropSensor Mechunit

Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit

La unidad mecanica en movimiento con la que esta relacionada la posicion de
robot de la instruccion.

Ejecucion de programas

Al soltar el objeto, la unidad de codificador deja de seguir al objeto. El objeto se
elimina de la cola de objetos y no puede ser recuperado.

Limitaciones

Sintaxis

Si se ejecuta la instruccion mientras el trabajo esta utilizando activamente el objeto
del sensor, el movimiento se detiene. La instruccidn debe ser ejecutada una vez
que el robot haya pasado por el ultimo robtarget sincronizado.

La instruccion solo puede ejecutarse después de utilizar un movimiento no
sincronizado en las instrucciones de movimiento precedentes, con instrucciones
de punto fino o (>1) zonas de esquina.

DropSensor
[ Mechunit ":="] < variable (VAR) of mecunit> ";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion |Consulte
sobre

Espera a la conexion de un sen-| WaitSensor - Espera a la conexion de un sensor en la
sor pagina 1112

Sincronizacion con un sensor | SyncToSensor - Sincronizaciéon con un sensor en la pa-
gina 890
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1.68 DropSensor - Colocacion de un objeto en el sensor
Machine Synchronization

Continuacion
Para obtener mas informacion |Consulte
sobre
Machine Synchronization Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.69 DropWODbj - Suelta un objeto de trabajo sobre un transportador
Conveyor Tracking

1.69 DropWODbj - Suelta un objeto de trabajo sobre un transportador

Utilizacion
DropWObj (Drop Work Object) se utiliza para desconectarse del objeto actual para
dejar el programa preparado para el siguiente objeto.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion DropWObj:

Ejemplo 1
MoveL *, v1000, z10, tool, \WObj:=wobj on_cnvl;
MoveL *, v1000, fine, tool, \WObj:=wobjoO;
DropWObj wobj _on_cnvl;
MoveL *, v1000, z10, tool, \WObj:=wobjO;
Argumentos
DropWObj WObj
WObj

Work Object
Tipo de dato: wobjdata

El objeto de trabajo movil (sistema de coordenadas) con el que esta relacionada
la posicion de robot indicada en la instruccidn. El transportador de la unidad
mecanica debe especificarse con ufmec en el objeto de trabajo.

Ejecucién de programas
Al soltar el objeto de trabajo, la unidad de codificador deja de seguir al objeto. El
objeto se elimina de la cola de objetos y no puede ser recuperado.

Limitaciones
Si se ejecuta la instruccion mientras el trabajo esta utilizando activamente el objeto
de trabajo coordinado con el transportador, el movimiento se detiene.

La instruccidn solo puede ejecutarse después de utilizar un objeto de trabajo fijo
en las instrucciones de movimiento precedentes, con instrucciones de punto fino
o (>1) zonas de esquina.

Sintaxis
DropWObj

[ WObj ":="] < persistent (PERS) of wobjdata>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Espera a objetos de trabajo WaitWObj - Esperar a un objeto de trabajo en
un transportador en la pagina 1133
Seguimiento de transportadores Application manual - Conveyor tracking
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1 Instrucciones

1.70 EOffsOff - Desactiva un offset de ejes adicionales
RobotWare Base

1.70 EOffsOff - Desactiva un offset de ejes adicionales

Utilizacion

EOFFsOfT (External Offset Off) se utiliza para desactivar un offset de ejes

adicionales.

El offset de los ejes adicionales se activa con la instruccion EOffsSet o EOffsOn

y se aplica a todos los movimientos

hasta que se activa otro offset para los ejes

adicionales o hasta que se desactiva el offset de los ejes adicionales.

Esta instruccién sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Los ejemplos siguientes ilustran la instrucciéon EOFfsOfT.

Ejemplo 1
EOFFfsOff;

Desactivacion del offset de ejes adicionales.

Ejemplo 2

MoveL p10, v500, z10, tooll;

EOFfsOn \ExeP:=p10, plil;

MoveL p20, v500, z10, tooll;
MoveL p30, v500, z10, tooll;

EOFFsOfT;

MoveL p40, v500, z10, tooll;

Se define un offset como la diferencia entre la posicién de cada eje en p10y p11.
El desplazamiento afecta al movimiento hacia p20 y p30, pero no hacia p40.

Ejecucion de programas

Se restablecen los offsets activos para los ejes adicionales.

Sintaxis
EOFfsOffF ";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Definicién del desplazamiento con dos
posiciones

EOffsOn - Activa un offset de ejes adicionales en
la pagina 201

Definicion de offsets a partir de valores
conocidos

EOffsSet - Activa un offset de ejes adicionales a
partir de valores conocidos en la pagina 203

Desactivacion del desplazamiento de
programa del robot

PDispOff - Desactiva el desplazamiento de progra-
ma en la pagina 557
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1.71 EOffsOn - Activa un offset de ejes adicionales
RobotWare Base

1.71 EOffsOn - Activa un offset de ejes adicionales

Utilizacion

EOFfFsOn (External Offset On) se utiliza para definir y activar un offset de ejes
adicionales a partir de dos posiciones.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccién EOFfsOn.

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 202.

Ejemplo 1
MoveL p10, v500, z10, tooll;
EOFfsOn \ExeP:=pl10, p20;
Activacion de un offset de ejes adicionales. El offset se calcula para cada eje, a
partir de la diferencia entre las posiciones p10 y p20.
Ejemplo 2
MoveL p10, v500, fine \Inpos := inpos50, tooll;
EOFfsOn *;
Activacion de un offset de ejes adicionales. Dado que en la instruccion anterior
se ha utilizado un punto de paro bien definido, no es necesario utilizar el argumento
\ExeP. El desplazamiento se calcula a partir de la diferencia existente entre la
posicion real de cada eje y el punto programado (*) almacenado en la instruccién.
Argumentos
EOFfsOn [\ExeP] ProgPoint
[ \ExeP ]
Executed Point
Tipo de dato: robtarget
La nueva posicidn, utilizada para el calculo del offset. Si se omite el argumento,
se utiliza la posicidn actual de los ejes en el momento de la ejecucion del programa.
ProgPoint

Programmed Point
Tipo de dato: robtarget

La posicion original de los ejes en el momento de la programacién.

Ejecucion de programas

El offset se calcula como la diferencia entre \ExeP y ProgPoint en cada eje
adicional. Si no se ha especificado el valor de \ExeP, se utiliza en su lugar la
posicion actual de los ejes en el momento de la ejecucion del programa. Dado que
lo que se utiliza es la posicion real de los ejes, los ejes no deben estar en
movimiento cuando se ejecuta EOFfsOn.

Continua en la pagina siguiente

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 201
3HAC050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.71 EOffsOn - Activa un offset de ejes adicionales
RobotWare Base
Continuacion

A continuacion, se utiliza este offset para desplazar la posicion de los ejes
adicionales en las instrucciones de posicionamiento posteriores. El offset
permanece activo hasta que se activa un offset diferente (con la instruccion
EOffsSet o EOFfsOn) o hasta que se desactiva el offset de los ejes adicionales
(con la instruccion EOFfsOFf).

Sdlo es posible activar al mismo tiempo un offset para cada eje adicional individual.
Por otro lado, es posible programar varios EOFfsOn uno tras otro y, si se hace, se
suman los distintos offsets.
El offset de los ejes adicionales se restablece automaticamente en los siguientes
casos:

« cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID

- al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo

« aliniciar la ejecucién del programa desde el principio

+ al mover el puntero del programa a main

« al mover el puntero del programa a una rutina

- al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

Mas ejemplos
A continuacion aparecen mas ejemplos de como usar la instruccion EOFfsOn.

Ejemplo 1

SearchL senl, psearch, pl0, v100, tooll;

PDispOn \ExeP:=psearch, *, tooll;

EOFfsOn \ExeP:=psearch, *;
Se realiza una busqueda en la cual la posicion buscada tanto de los ejes del robot
como de los ejes adicionales se almacena en la posicion psearch. Cualquier
movimiento realizado a continuacion parte de esta posicion utilizando un
desplazamiento de programa tanto de los ejes del robot como de los ejes
adicionales. El desplazamiento se calcula a partir de la diferencia existente entre
la posicion buscada y el punto programado (*) almacenado en la instruccién.

Sintaxis
EOffsOn

[ "\" ExeP ":=" < expression (I N) of robtarget> ","]
[ ProgPoint ":=" ] < expression (IN) of robtarget> ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Desactivacion de offset de ejes adiciona- | EOffsOff - Desactiva un offset de ejes adiciona-

les les en la pagina 200

Definicidn de offsets a partir de valores |EOffsSet - Activa un offset de ejes adicionales

conocidos a partir de valores conocidos en la pagina 203

Desplazamiento de los movimientos del |PDispOn - Activa el desplazamiento de progra-

robot ma en la pagina 558

Sistemas de coordenadas Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1 Instrucciones

1.72 EOffsSet - Activa un offset de ejes adicionales a partir de valores conocidos

RobotWare Base

1.72 EOffsSet - Activa un offset de ejes adicionales a partir de valores conocidos

Utilizacion

EOffsSet (External Offset Set) se utiliza para definir y activar un offset de ejes
adicionales a partir de valores conocidos.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion EOffsSet:

VAR extjoint eax_a pl00 := [100, O, O, O, O, O];

EOffsSet eax_a_pl00;
Activacion de un offset eax_a_p100 para los ejes adicionales, lo que implica que
(siempre y cuando el eje adicional légico "a" sea lineal):

- El sistema de coordenadas ExtOffs se desplaza 100 mm para el eje ldgico
"a" (consulte la figura siguiente).

- Siempre y cuando esté activado este offset, todas las posiciones se desplazan
100 mm en la direccion del eje x.

La figura que aparece a continuacion muestra el desplazamiento de un eje adicional.

100

Sistema de coordenadas

normal

| >

0 + X
Sistema de coordenadas
ExtOffs

xx0500002162

Argumentos

EAxOffs

EOffsSet EAxOffs

External Axes Offset
Tipo de dato: extjoint

El offset de los ejes adicionales se define como un dato del tipo extjoint,
expresado en:

« mm en el caso de los ejes lineales
« Grados en el caso de los ejes de rotacion

Continua en la pagina siguiente
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1.72 EOffsSet - Activa un offset de ejes adicionales a partir de valores conocidos
RobotWare Base
Continuacion

Ejecucion de programas
El offset de los ejes adicionales se activa cuando se ejecuta la instruccion
EOffsSet y permanece activo hasta que se activa otro offset (con una instruccion
EOFfsSet o EOFFsOn) o hasta que se desactiva el offset de los ejes adicionales
(con una instruccion EOFFsOfT).

Sdlo es posible activar un offset para los ejes adicionales al mismo tiempo. No es
posible sumar un offset a otro mediante EOffsSet.

El offset de los ejes adicionales se restablece automaticamente en los siguientes
casos:

+ cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
« al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo

- aliniciar la ejecucion del programa desde el principio

« al mover el puntero del programa a main

- al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.

Sintaxis
EOffsSet

[ EAXOffs ":=" ] < expression (IN) of extjoint> ;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Activacion de un offset de ejes adicionales | EOffsOn - Activa un offset de ejes adicionales

en la pagina 201
Desactivacion de offset de ejes adiciona- | EOffsOff - Desactiva un offset de ejes adiciona-
les les en la pagina 200
Desplazamiento de los movimientos del |PDispOn - Activa el desplazamiento de progra-
robot ma en la pagina 558
Definicidn de datos del tipo extjoint |extjoint - Posicion de los ejes externos en la
pagina 1728
Sistemas de coordenadas Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1 Instrucciones

1.73 EraseModule - Elimina un moédulo
RobotWare Base

1.73 EraseModule - Elimina un médulo

Utilizacion

EraseModule se utiliza para eliminar un médulo de la memoria de programas
durante la ejecucion.

No existe ninguna restriccion en cuanto a cdémo se haya cargado el médulo. Puede
haber sido cargado manualmente, desde la configuracion o con una combinacion
de las instrucciones Load, StartLoad y WaitLoad.

El mddulo no puede definirse como Shared en la configuracidn.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion EraseModule:

Ejemplo 1
EraseModule "PART_A";
Borra el médulo de programa PART_A de la memoria de programas.
Argumentos
EraseModule ModuleName
ModuleName

Tipo de dato: string

El nombre del médulo que debe eliminarse. Recuerde que se trata del nombre del
maédulo, no el nombre del archivo.

Ejecucion de programas

La ejecucion del programa espera a que el médulo de programa termine el proceso
de eliminacion antes de que la ejecucidn continuie con la instruccion siguiente.
Una vez eliminado el médulo de programa, se vinculan los demas médulos de
programa.

Gestion de errores

Limitaciones

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_MODULE El archivo de la instruccion EraseModule no puede ser
eliminado porque no ha sido encontrado.

No se permite eliminar médulos de programa que se estén ejecutando.

Las rutinas TRAP, los eventos de E/S del sistema y otras tareas de programa no
pueden ejecutarse durante el proceso de eliminacion.

Evite tener movimientos en curso durante la eliminacion.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.73 EraseModule - Elimina un moédulo
RobotWare Base

Continuacion
La detencion del programa durante la ejecucion de la instruccion EraseModule
da lugar a un paro protegido con los motores apagados y un mensaje de error
"20025 Tiempo excesivo Orden paro” en el FlexPendant.

Sintaxis

EraseModule
[ModuleName™ :="]<expression (I N) of string>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Descarga de un médulo de programa |UnLoad - Descargar un modulo de programa du-
rante la ejecucion en la pagina 1052

Carga de médulos de programa en pa- | StartLoad - Carga de programa durante la ejecu-
ralelo con la ejecucién de otro programa | cion en la pdgina 817

WaitLoad - Conectar un modulo cargado a una
tarea en la pagina 1105

Aceptacion de una referencia no resuel-| Manual de referencia técnica - Parametros del
ta sistema, seccion Controller

206 Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID
3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.74 ErrLog - Escribe un mensaje de error
RobotWare Base

1.74 ErrlLog - Escribe un mensaje de error

Utilizacion

ErrLog se utiliza para mostrar un mensaje de error en el FlexPendant y escribirlo
en el registro de eventos. Es necesario indicar el nimero de error y cinco
argumentos acerca del mismo. El mensaje se almacena en el dominio de proceso
del registro del robot. ErrLog también puede usarse para mostrar avisos y
mensajes de informacion.

Ejemplos basicos

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccién ErrLog.

Ejemplo 1
Si desea crear su propio archivo .xml, puede usar el valorde Errorld 4800 como
en el ejemplo siguiente:
VAR errstr my_title := "myerror";
VAR errstr strl := "errortextl’;
VAR errstr str2 := “errortext2";
VAR errstr str3 := "errortext3";
VAR errstr str4 := "errortext4';
ErrLog 4800, my_title, strl,str2,str3,str4;
En el FlexPendant, el mensaje tendria el aspecto siguiente:
Mensaje de evento: 4800
myerror
errortext1
errortext2
errortext3
errortext4
Ejemplo 2
Las ID Errorld deben declararse en un archivo .xml. El nimero debe estar entre
5000 y9999. El mensaje de error se escribe en el archivo .xml y los argumentos
del mensaje enviados en la instruccion ErrLog. El valor de Errorld del archivo
.xml es el mismo que se indica en la instruccién ErrLog.
B oo
Siusa un valorde Errorld de entre 5000 y 9999 , debe instalar su propio archivo
xml.
Ejemplo de mensaje en un archivo .xml:
<Message number="5210" eDefine="ERR_INPAR_RDONLY"'>
<Title>Parameter error</Title>
<Description>Task:<arg format="%s" ordinal="1" />
<p />Symbol <arg format="%s" ordinal="2" />is read-only
<p />Context:<arg format="%s' ordinal="3" /><p />
</Description>
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.74 ErrLog - Escribe un mensaje de error

RobotWare Base
Continuacion

Argumentos

Errorlid

L\ ]

L\ ]

</Message>

Ejemplo de instruccion:
MODULE MyModule
PROC main()

VAR num errorid := 5210;

VAR errstr arg := "Symbol P1 is read-only.";

ErrLog errorid, ERRSTR_TASK, arg, ERRSTR_CONTEXT, ERRSTR_UNUSED,
ERRSTR_UNUSED;

ErrLog errorid \W, ERRSTR_TASK, arg, ERRSTR_CONTEXT,
ERRSTR_UNUSED, ERRSTR_UNUSED;

ENDPROC
ENDMODULE

En el FlexPendant, el mensaje tendria el aspecto siguiente:
Mensaje de evento: 5210

Error de parametro

Tarea: T_ROB1

El simbolo P1 es de sdlo lectura.

Contexto: MyModule/main/ErrLog/(line number)

La primera instruccion ErrLog genera un mensaje de error. El mensaje se almacena
en el registro del robot, en el dominio de proceso. También se muestra en la
pantalla del FlexPendant.

La segunda instruccién es una advertencia. Solo se almacena un mensaje en el
registro del robot.

En ambos casos, el programa sigue ejecutandose una vez terminada la instruccion.

ErrLog ErrorID [\W] | [\I1 Argumentl Argument2 Argument3 Argument4
Argument5

Tipo de dato: num

El namero de un error concreto que se desea monitorizar. El nimero de error debe
estar en el intervalo 4.800-4.814 si se utiliza el archivo xml preinstalado y en el
intervalo 5.000-9.999 si se usa un archivo xml propio.

Warning
Tipo de dato: switch

Genera una advertencia que so6lo se almacena en el registro de eventos (no se
muestra directamente en la pantalla del FlexPendant).

Information
Tipo de dato: switch

Genera un mensaje de informacidén que sélo se almacena en el registro de eventos
(no se muestra directamente en la pantalla del FlexPendant).

Continua en la pagina siguiente
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Argumentl

Argument?2

Argument3

Argument4

Argument5

1.74 ErrLog - Escribe un mensaje de error
RobotWare Base
Continuacion

Si no se especifica ninguno de los argumentos \W o \1, la instruccién genera un
mensaje de error directamente en el FlexPendant y lo almacena también en el
registro de eventos.

Tipo de dato: errstr

Primer argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo string
o un dato predefinido del tipo errstr.

Tipo de dato: errstr

Segundo argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo
string o un dato predefinido del tipo errstr.

Tipo de dato: errstr

Tercer argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo string
o un dato predefinido del tipo errstr.

Tipo de dato: errstr

Cuarto argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo
string o un dato predefinido del tipo errstr.

Tipo de dato: errstr

Quinto argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo string
o un dato predefinido del tipo errstr.

Ejecucion de programas

Un mensaje de error (maximo 5 lineas) se muestra en el FlexPendant y se escribe
en el registro de eventos.

Si se utiliza el argumento opcional \W o el argumento opcional \I, se escribe un
aviso o un mensaje de informacion en el registro de eventos.

ErrLog genera errores de programa en el intervalo 4.800-4.814 si se usa el archivo
de programa instalado por el sistema y en el intervalo 5.000-9.999 si se instala un
archivo xml propio. El error generado depende del valor de ErrorIDindicado.

El mensaje se almacena en el dominio de proceso del registro de eventos.

La forma de instalar un archivo xml propio se describe en Application
manual - RobotWare Add-Ins.

Limitaciones

La longitud total de la cadena (Argument1-Argument5) esta limitada a 195
caracteres.

Continua en la pagina siguiente
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1.74 ErrLog - Escribe un mensaje de error

RobotWare Base
Continuacion

Sintaxis

Informacion relacionada

ErrLog

[Errorld ":=" ] < expression (IN) of num> *,*"
[\NWITDN 1] "

[Argumentl ":=" ] < expression (IN) of errstr> *,*
[Argument2 ":=" ] < expression (IN) of errstr> ","
[Argument3 ":=" ] < expression (IN) of errstr> *,*
[Argument4 ":=" ] < expression (IN) of errstr> ", "
[Argument5 ":=" ] < expression (IN) of errstr> ";*

Para obtener mas informacién sobre |Consulte

Datos predefinidos de tipo errstr

errstr - Cadena de error en la pagina 1723

Visualizacion de mensajes en el FlexPen-

dant

TPWrite - Escribe en el FlexPendant en la pagi-
na 916

UIMsgBox - Cuadro de mensaje de usuario de
tipo bdsico en la pagina 1032

Registro de eventos

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant

Mensajes del registro de eventos, explica-
cion del archivo XML

Application manual - RobotWare Add-Ins

Como instalar archivos XML al utilizar

complementos

Application manual - RobotWare Add-Ins
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1 Instrucciones

1.75 ErrRaise - Escribe un aviso y llama a un gestor de errores
RobotWare Base

1.75 ErrRaise - Escribe un aviso y llama a un gestor de errores

Utilizacion
ErrRaise se utiliza para crear un error en el programa y llamar a continuacion al
gestor de errores de la rutina. Se almacena un aviso en el registro de eventos.
ErrRaise también puede usarse en el gestor de errores para propagar el error
actual hacia el gestor de errores de la rutina desde la que se llamé a la rutina
actual.

Es necesario indicar el nombre del error, el nimero de error y cinco argumentos
acerca del mismo. El mensaje se almacena en el categoria Proceso del registro
de evento.

Ejemplos basicos
Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion ErrRaise.

Ejemplo 1
Si desea crear su propio archivo .xml, puede usar el valor de Errorld 4800 como
en el ejemplo siguiente:
MODULE MyModule
VAR errnum ERR_BATT:=-1;
PROC main()
VAR num errorid := 4800;
VAR errstr my_title := "Backup battery status';
VAR errstr strl := "Bacup battery is fully charged";
BookErrNo ERR_BATT;
ErrRaise "ERR_BATT", errorid, my_title, ERRSTR_TASK, stril,
ERRSTR_CONTEXT ,ERRSTR_EMPTY ;
ERROR
IF ERRNO = ERR_BATT THEN
TRYNEXT;
ENDIF
ENDPROC
ENDMODULE
En el FlexPendant, el mensaje tendria el aspecto siguiente (aviso y/o un error):
Mensaje de evento: 4800
Estado de bateria de respaldo
Tarea: main
La bateria de respaldo esta totalmente cargada.
Contexto: MyModule/main/ErrRaise

Es necesario registrar un numero de error con la instruccién BookErrNo. La
cadena correspondiente se indica como primer argumento,ErrorName en la
instruccion ErrRaise.

ErrRaise crear un error y llama al gestor de errores. Si el error se ha resuelto,
se genera un aviso en el registro de eventos, dentro del dominio de proceso. De
lo contrario, se genera un error no recuperable y el programa se detiene.
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Continuacion
ErrRaise también puede usarse en un gestor de errores en una subrutina. En
este caso, la ejecucién continuia en el gestor de errores de la rutina desde la que
se realiza la llamada.

Ejemplo 2

Las ID Errorld deben declararse en un archivo .xml. El nimero debe estar entre
5.000 y 9.999. El mensaje de error se escribe en el archivo .xml y los argumentos
del mensaje enviados en la instruccion ErrRaise. El valor de Errorld del archivo
.xml es el mismo que se indica en la instruccién ErrRaise.

NOTA: Si usa un valor de Errorld de entre 5.000-9.999, debe instalar su propio
archivo xml.

Ejemplo de mensaje en un archivo .xml:
<Message number="7055" eDefine=""SYS_ERR_ARL_INPAR_RDONLY"">
<Title>Parameter error</Title>
<Description>Task:<arg format="%s" ordinal="1" />
<p />Symbol <arg format="%s" ordinal="2" />is read-only
<p />Context:<arg format=""%s" ordinal="3" /><p /></Description>
</Message>
Ejemplo de instruccion:
MODULE MyModule
VAR errnum ERR_BATT:=-1;
PROC main(Q)
VAR num errorid := 7055;
BookErrNo ERR_BATT;

ErrRaise "ERR_BATT", errorid, ERRSTR_TASK,
ERRSTR_CONTEXT ,ERRSTR_UNUSED, ERRSTR_UNUSED,
ERRSTR_UNUSED;

ERROR
IF ERRNO = ERR_BATT THEN
TRYNEXT;
ENDIF
ENDPROC
ENDMODULE

En el FlexPendant, el mensaje tendria el aspecto siguiente (aviso y/o un error):
Mensaje de evento: 7055

Estado de bateria de respaldo

Tarea: main

La bateria de respaldo esta totalmente cargada.

Contexto: MyModule/main/ErrRaise

Es necesario registrar un numero de error con la instruccion BookErrNo. La
cadena correspondiente se indica como primer argumento,ErrorName en la
instruccion ErrRaise.

ErrRaise crear un error y llama al gestor de errores. Si el error se ha resuelto,
se genera un aviso en el registro de eventos, dentro del dominio de proceso. De
lo contrario, se genera un error no recuperable y el programa se detiene.
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Continuacion

ErrRaise también puede usarse en un gestor de errores en una subrutina. En
este caso, la ejecucidn contintia en el gestor de errores de la rutina desde la que
se realiza la llamada.

Argumentos
ErrRaise ErrorName Errorld Argumentl Argument2 Argument3 Argument4
Argument5
ErrorName
Tipo de dato: string
Es necesario registrar un nimero de error con la instruccién BookErrNo. La
variable correspondiente se indica como ErrorName.
Errorld
Tipo de dato: num
El ndmero de un error concreto que se desea monitorizar. El nimero de error debe
estar en el intervalo 4.800-4.814 si se utiliza el archivo xml preinstalado y en el
intervalo 5.000-9.999 si se usa un archivo xml propio.
Argumentl
Tipo de dato: errstr
Primer argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo string
o un dato predefinido del tipo errstr.
Argument2
Tipo de dato: errstr
Segundo argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo
string o un dato predefinido del tipo errstr.
Argument3
Tipo de dato: errstr
Tercer argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo string
o un dato predefinido del tipo errstr.
Argument4
Tipo de dato: errstr
Cuarto argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo
string o un dato predefinido del tipo errstr.
Argument5
Tipo de dato: errstr
Quinto argumento del mensaje de error. Puede usar cualquier cadena de tipo string
o un dato predefinido del tipo errstr.
Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Ejecucion de programas

ErrRaise genera avisos de programa en el intervalo 4.800-4.814 si se usa el
archivo de programa instalado por el sistema y en el intervalo 5.000-9.999 si se
instala un archivo xml propio. El error generado depende del valor de ErroriD
indicado. Se almacena un aviso en el registro de mensajes del robot, en el dominio
de proceso.

Cuando se ejecuta ErrRaise, el comportamiento depende de cuando se ejecute:

« Si se ejecuta la instruccidn en el cuerpo de la rutina, se genera un aviso y
la ejecucidn continua en el gestor de errores.

- Sise ejecuta la instruccion en un gestor de errores, el aviso anterior se omite,
se genera uno nuevo y el control es elevado a la instruccion desde la que
se hizo la llamada.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

A continuacion aparecen mas ejemplos de como usar la instruccion ErrRaise.

VAR errnum ERR_BATT:=-1;
VAR errnum ERR_NEW ERR:=-1;

PROC mainQ)
testerrraise;
ENDPROC

PROC testerrraise()
BookErrNo ERR_BATT;
BookErrNo ERR_NEW_ERR;
ErrRaise "ERR_BATT",7055,ERRSTR_TASK,ERRSTR_CONTEXT,
ERRSTR_UNUSED,ERRSTR_UNUSED,ERRSTR_UNUSED;

ERROR
IF ERRNO = ERR_BATT THEN

ErrRaise "ERR_NEW_ERR",7156,ERRSTR_TASK,ERRSTR_CONTEXT,
ERRSTR_UNUSED,ERRSTR_UNUSED, ERRSTR_UNUSED;

ENDIF
ENDPROC
Generar un nuevo aviso 7156 desde un gestor de errores. Elevar el control a la
rutina desde la que se hizo la llamada y detener la ejecucidn.

Limitaciones

La longitud total de la cadena (Argument1-Argument5) estd limitada a 195
caracteres.

Sintaxis

ErrRaise
[ErrorName ":=" ] < expression (IN) of string> ",
[Errorld ":=" ] < expression (IN) of num> *,*
[Argumentl ":=" ] < expression (IN) of errstr> ",
[Argument2 ":=" ] < expression (IN) of errstr> *,"

[Argument3 ":=" ] < expression (IN) of errstr> ",

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion
[Argument4 ":=" ] < expression (IN) of errstr> ","
[Argument5 ":=" ] < expression (IN) of errstr> ";"
Informacién relacionada
Para obtener mas informacién sobre |Consulte
Datos predefinidos de tipo errstr errstr - Cadena de error en la pdgina 1723
Registro de nimeros de error BookErrNo - Registra un nimero de error de
sistema de RAPID en la pagina 52
Gestion de errores Manual de referencia técnica - RAPID Overview
Advanced RAPID Application manual - Controller software IRC5
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RobotWare Base

1.76 ErrWrite - Escribe un mensaje de error

Utilizacion

ErrWrite (Error Write) se utiliza para mostrar un mensaje de error en el
FlexPendant y escribirlo en el registro de eventos. También puede usarse para
mostrar avisos y mensajes de informacion.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion ErrWrite.

ErrWrite "PLC error™, "Fatal error in PLC" \RL2:="Call service";
Stop;
Se almacena un mensaje en el registro del robot. También se muestra en la pantalla
del FlexPendant.

ErrWrite \W, "Search error', "No hit for the first search";
RAISE try_search_again;
Sélo se almacena un mensaje en el registro del robot. Después la ejecucion del
programa continua.

Argumentos

L\ ]

L\ ]

Header

Reason

ErrWrite [ \W ] | [\I] Header Reason [ \RL2] [ \RL3] [ \RL4]

Warning
Tipo de dato: switch

Genera una advertencia que sélo se almacena en el registro de mensajes del robot
(no se muestra directamente en la pantalla del FlexPendant).

Information
Tipo de dato: switch

Genera un mensaje de informacidén que sélo se almacena en el registro de eventos
(no se muestra directamente en la pantalla del FlexPendant).

Si no se especifica ninguno de los argumentos \W o \I, la instruccion genera un
mensaje de error directamente en el FlexPendant y lo almacena también en el
registro de eventos.

Tipo de dato: string
El titulo del mensaje de error (maximo 46 caracteres).

Tipo de dato: string
Motivo del error.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

[ \RL2]

Reason Line 2

Tipo de dato: string

Motivo del error.
[ \RL3]

Reason Line 3

Tipo de dato: string

Motivo del error.
[ \RL4]

Reason Line 4
Tipo de dato: string
Motivo del error.

Ejecucion de programas
Un mensaje de error (maximo 5 lineas) se muestra en el FlexPendant y se escribe
en el registro de mensajes del robot.
En el caso del argumento \W o el argumento \I se escribe un aviso o un mensaje
de informacion en el registro de eventos.
ErrWrite genera el error de programa n? 80001 para un error, n® 80002 para un
aviso (\W) y n?2 80003 para un mensaje de informaciéon (\1).

Limitaciones
La longitud total de la cadena (Header+Reason+\RL2+\RL3+\RL4) esta limitada a
195 caracteres.

Sintaxis
ErrWrite

[NWIILN 1]

[ Header ":=" ] < expression (IN) of string>","
[ Reason ":=" ] < expression (IN) of string>

[ "\"RL2 ":=" < expression (I N) of string> ]

[ "\"RL3 ":=" < expression (IN) of string> ]

[ "\"RL4 ":=" < expression (IN) of string> ] ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Datos predefinidos de tipo errstr errstr - Cadena de error en la pagina 1723

Visualizacion de mensajes en el FlexPen- | TPWrite - Escribe en el FlexPendant en la pagi-
dant na916

UIMsgBox - Cuadro de mensaje de usuario de
tipo basico en la pagina 1032

Registro de eventos Manual del operador - IRC5 con FlexPendant

Escritura de un mensaje de error - ErrLog | ErrLog - Escribe un mensaje de error en la pagi-
na 207
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1.77 EXIT - Finaliza la ejecucion del programa

Utilizacion

EXIT se utiliza para finalizar la ejecucidn de un programa. Se impide la
reanudacion del programa, es decir, éste sélo puede ejecutarse empezando de
nuevo desde la primera instruccién de la rutina main.

La instruccion EXIT debe usarse cuando se producen errores no recuperables o
cuando se debe detener definitivamente la ejecucion del programa. Para detener
temporalmente la ejecucion del programa, se utiliza la instruccion Stop. Tras la
ejecucion de la instruccién EXIT, el puntero de programa se pierde. Para continuar
con la ejecucion del programa, es necesario establecer el puntero de programa.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion EXIT:

Ejemplo 1
ErrWrite "Fatal error™,"lllegal state";
EXIT;
La ejecucion del programa se detiene y no puede reanudarse en la posicion en la
que se detiene el programa.
Sintaxis

EXIT *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Detencion temporal de la ejecucion del | Stop - Detencion de la ejecucion del programa
programa en la pagina 847
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1.78 ExitCycle - Interrumpe el ciclo actual y pasa al siguiente

Utilizacion
ExitCycle se utiliza para interrumpir el ciclo actual y trasladar el puntero de
programa (PP) a la primera instruccion de la rutina principal.

Si el programa se ejecuta en modo continuo, se empezara a ejecutar el ciclo
siguiente.

Si la ejecucion se encuentra en el modo ciclico, la ejecucion se detiene en la
primera instruccion de la rutina principal.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion ExitCycle:

Ejemplo 1
VAR num cyclecount:=0;
VAR intnum error_intno;

PROC main(Q)
IF cyclecount = O THEN
CONNECT error_intno WITH error_trap;
I1SignalDl di_error,1,error_intno;
ENDIF
cyclecount:=cyclecount+1;
I start to do something intelligent

ENDPROC

TRAP error_trap
TPWrite "ERROR, 1 will start on the next item";
ExitCycle;

ENDTRAP

En este programa, se ejecuta el ciclo siguiente si se activa la sefial di_error.

Ejecucion de programas
La ejecucion de la instruccion ExitCycle en una tarea de programa que controla
las unidades mecanicas da lugar a lo siguiente en la tarea actual:
+ Se detienen los movimientos en curso del robot.
« Se eliminan todas las trayectorias del robot que no se hayan realizado aun
en los distintos niveles de trayectoria (tanto en el nivel normal como en el
nivel StorePath ).

- Se interrumpen todas las instrucciones iniciadas pero no terminadas en
todos los niveles de ejecucion (tanto en la ejecucién normal como en las
rutinas TRAP).

« El puntero de programa se traslada a la primera instruccién de la rutina
principal.
« La ejecucion del programa continlia y pasa a ejecutar el ciclo siguiente.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion
La ejecucidn de la instrucciéon ExitCycle en cualquier otra tarea de programa
que no controle las unidades mecanicas da lugar a lo siguiente en la tarea actual:

» Se interrumpen todas las instrucciones iniciadas pero no terminadas en

todos los niveles de ejecucion (tanto en la ejecucion normal como en las
rutinas TRAP).

« El puntero de programa se traslada a la primera instruccién de la rutina

principal.

« La ejecucion del programa contintia y pasa a ejecutar el ciclo siguiente.
Los demas elementos modales del programa y del sistema no se ven afectados
por la instruccién ExitCycle. Entre ellos se encuentran los siguientes:

« El valor actual de las variables o variables persistentes.

« Cualquier parametro de movimiento, como secuencias

StorePath-RestoPath , zonas mundo, etc.

« Archivos abiertos, directorios, etc.

« Interrupciones definidas, etc.

Cuando se utiliza Exi tCycle en llamadas a rutinas y la rutina de entrada se define
con “Mover el puntero de programa a la rutina...” o “Llamar a la rutina...”,
ExitCycle interrumpe el ciclo actual y devuelve el puntero de programa a la
primera instruccion de la rutina de entrada (en lugar de la rutina principal como
se especificaba anteriormente).

Sintaxis

ExitCycle® ;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Paro después de un error no recuperable | EXIT - Finaliza la ejecucion del programa en la

pagina 218

Finalizacion de la ejecucidn del programa | EXIT - Finaliza la ejecucion del programa en la
pagina 218

Paro para acciones de programa Stop - Detencion de la ejecucion del programa

en la pagina 847

Finalizacidn de la ejecucion de una rutina| RETURN - Finaliza la ejecucion de una rutina en

la pagina 644
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1.79 FitCircle: Se ajusta a un circulo con puntos 3D

Utilizacion
FitCircle se utiliza para ajustar un circulo a un conjunto de puntos 3D.

Ejemplos basicos
Los siguientes ejemplos ilustran la instruccion FitCircle.

Ejemplo 1

VAR pos points{3}:=[ [2.000264140454799, -1.948606082287765, 3],
[10.666326255802462, 1.399713485871053, 3],
[9.609499187363362, 2.265033879249959, 31];

VAR num radius;

VAR pos center;

VAR pos normal;

FitCircle points, center, radius, normal;

Con solo tres puntos especificados, FitCircle calcula un circulo que pasa
exactamente por todos los puntos. En este ejemplo, el circulo resultante es:

center = [7,-2,3]

radius = 5

normal [0,0,1]
En este ejemplo, todos los puntos 3D tienen la misma coordinada z y, por tanto,
el circulo identificado debe estar en el plano xy. En un caso general, el método
identificara el plano que contiene el circulo. El plano se describe por el retorno
normal, que es un vector de unidad perpendicular al circulo.

El circulo y los puntos de entrada se muestran en la siguiente figura.
2r
1
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Ejemplo 2
VAR pos points{10}:=[
Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

[-7.2, -5.254055558738700, 3.307061712883007],
[-7.2, -3.211963764808295, 3.090792209685409],
[-7-2, -5.650784519354138, 4.074184087507510],
[-7.2, -4.261241341238363, 3.549808031134106],
[-7.2, -3.780658372123544, 12.570750298513245],
[-7.2, 1.309442476421255, 11.013856026376601],
[-7.2, -4.649041803426594, 3.435039251520052],
[-7.2, 1.403058916454365, 6.576147932013719],
[-7-2, -7.546395053424201, 9.841667138860654],
[-7.2, -2.490309697793828, 2.788705869634919]];
VAR pos center;

VAR num radius;

VAR pos normal;

VAR num rms;

VAR num maxErr;

VAR num indexWorst;

FitCircle points, center, radius, normal \RMS:=rms \MaxErr:=maxErr
\IndexWorst:=indexWorst;

En este caso, el circulo esta ajustado a diez puntos que no estan dispuestos en
circulo. El resultado es un circulo que se ajusta a los puntos en sentido de minimos
cuadrados. Para simplificar el ejemplo, los puntos estan todos en un plano paralelo
al plano yz.

El circulo resultante es:
center = [-7.2,-2.92489,7.96317]
radius = 4.88656
normal = [1,0,0]

Los parametros de error del ajuste son:
rms = 0.2387
maxErr = 0.3418
indexWorst = 8

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

El circulo y los puntos de entrada se muestran en la siguiente figura.
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Argumentos
FitCircle Points [\NumPoints] Center Radius Normal [\RMS] [\MaxErr]
[\ IndexWorst]
Points
Tipo de dato: array of pos
Points es una matriz que contiene los puntos 3D para el ajuste del circulo.
[\NumPoints]
Tipo de dato: num
Con el argumento opcional NumPoints es posible especificar cuantos de los
puntos se deben usar. Si se imiten, se utilizan todos los puntos de la matriz Points.
Center
Tipo de dato: pos
El centro del circulo resultante.
Radius
Tipo de dato: num
El radio del circulo resultante.
Normal
Tipo de dato: pos
Un vector de longitud de unidad que es perpendicular al plano del circulo
identificado.
[\RMS]
Tipo de dato: num
Continua en la pagina siguiente
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Continuacion
Argumento opcional que contiene el error del valor cuadratico medio del ajuste
del circulo.

[\MaxErr]
Tipo de dato: num
Argumento opcional que contiene la maxima distancia entre el circulo resultante
y los puntos de entrada.

[\ IndexWorst]

Tipo de dato: num

Argumento opcional que contiene el indice del punto mas distante respecto al
circulo.

Ejecucion de programas
FitCircle ajusta un circulo a un conjunto de puntos 3D.

Limitaciones

Si los puntos de entrada no pueden ajustarse a un circulo, se presenta un registro
de evento y no se puede utilizar el resultado.

Sintaxis
FitCircle
Points ":="] <array {*} expression (IN) of dnum> *,*
“\" NumPoints ":=" < expression (IN) of num>] *,*
Center ":="] <variable (VAR) of pos> *,"
Radius ":="] <variable (VAR) of num> *,*
Normal ":="] <variable (VAR) of pos>
"\" RMS ":=" <variable (VAR) of num>]
"\" MaxErr ":=" <variable (VAR) of num> ]
“\" IndexWorst ":=" <variable (VAR) of num> ] *";*

™

M

Informacion relacionada

Para obtener mas informaciéon sobre |Consulte

Instrucciones y funciones matematicas. | Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1.80 FOR - Repite un numero determinado de veces

Utilizacion

FOR se utiliza cuando es necesario repetir una o varias instrucciones un nimero
determinado de veces.

Ejemplos basicos

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion FOR.

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 226.

Ejemplo 1
FOR i FROM 1 TO 10 DO
routinel;
ENDFOR
Repite el procedimiento routinellO veces.
Argumentos

Loop counter

Start value

End value

Step value

FOR Loop counter FROM Start value TO End value [STEP Step value]
DO ... ENDFOR

Identifier

El nombre del dato que contendra el valor del contador del bucle actual. Este dato
se declara automaticamente.

Si el nombre del contador del bucle es el mismo que cualquier otro dato que exista
dentro del ambito actual, el dato existente se oculta dentro del bucle FOR y no se
ve afectado de ningun modo.

Tipo de dato: Num
El valor inicial deseado para el contador del bucle. (normalmente valores enteros)

Tipo de dato: Num
El valor final deseado para el contador del bucle. (normalmente valores enteros)

Tipo de dato: Num

El valor en el que debe incrementarse (o reducirse) el contador del bucle con cada
bucle. (normalmente valores enteros)

Si no se especifica este valor, el valor de paso es automaticamente 1 (o -1 si el
valor inicial es mayor que el valor final).

Ejecucion de programas

1 Se evaluan las expresiones usadas para los valores inicial, final y de paso.
2 Se asigna al contador del bucle el valor inicial.
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1.80 FOR - Repite un numero determinado de veces

RobotWare Base
Continuacion

3 Elvalor del contador del bucle se comprueba para comprobar si se encuentra
entre el valor inicial y el final o si es igual al valor inicial o final. Si el valor
de un contador de bucle queda fuera de este rango, el bucle FOR se detiene
y la ejecucion del programa contintia en la instruccion que aparece a
continuacion de ENDFOR.

4 Sise ejecutaunBreak en el bucle FOR, se interrumpe el bucle y la ejecucion
continta después del bucle FOR.

5 Si se ejecuta un Continue en el bucle FOR, el resto de las declaraciones
del bucle no se tienen en cuenta, y la ejecucién continta en el inicio del
bucle FOR.

6 Se ejecutan las instrucciones incluidas dentro del bucle FOR.
Se incrementa (o reduce) el contador del bucle acorde con el valor de paso.
8 El bucle FOR se repite, empezando por el punto 3.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

Ejemplo 2

Ejemplo 3

A continuacion aparecen mas ejemplos de cédmo usar la instruccion FOR.

FOR i FROM 10 TO 2 STEP -2 DO
a{i} := a{i-13};
ENDFOR
Los valores de una matriz se ajustan hacia arriba de modo que a{10}:=a{9},
a{8}:=a{7}, etc.

FOR i FROM 10 TO 2 STEP -2 DO
af{i} = a{i-1};
IF di_1 = 1 THEN
BREAK; ! Leave the loop if di_1 is set
ENDIF
ENDFOR

FOR i FROM 10 TO 2 STEP -2 DO
IF 1 = 6 THEN
CONTINUE; ! Don"t set value for a[6]. Continue with the next

loop
ENDIF
a{i} := af{i-1};
ENDFOR

Limitaciones

El contador del bucle (del tipo de dato num) sélo esta disponible desde dentro del
bucle FOR y por tanto supone la ocultacién de otros datos y rutinas que tengan el
mismo nombre. Sélo pueden leerlo (pero no actualizarlo) las instrucciones del
bucle FOR.

No es posible utilizar valores decimales para los valores de inicio, final o paso en
combinacién con condiciones de finalizacién exactas para el bucle FOR (sin una
definicion de si se esta utilizando o no la ultima pasada del bucle).
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1.80 FOR - Repite un nimero determinado de veces

Comentarios

RobotWare Base
Continuacion

Si el numero de repeticiones de las operaciones depende de que una expresion
determinada dé como resultado el valor TRUE, se deben utilizar instrucciones

WHILE en lugar de FOR.

Sintaxis

FOR <loop variable> FROM <expression> TO <expression>

[ STEP <expression> ] DO
<statement list>
ENDFOR

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Expresiones

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Repeticidon siempre y cuando se cumpla
una condicién

WHILE - Repetir siempre y cuando se cumpla
una condicion en la pagina 1137

Identificadores

Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1 Instrucciones

1.81 FricldInit - Iniciar identificacion de friccion
Advanced Shape Tuning

1.81 FricldInit - Iniciar identificacion de friccion

Utilizacion

FricldInit marca el punto inicial de una secuencia de instrucciones de
movimiento que se repetiran para calcular la friccion interna del robot.

Ejemplo

Un ejemplo basico en el cual se utiliza un movimiento circular para calcular la
friccion interna del robot para este movimiento.
PERS num friction_levels{6};

I Start of the friction calculation sequence

FricldInit;

I Execute the move sequence

MoveC p10, p20, Speed, zO,
MoveC p30, p40, Speed, zO,

Tool ;
Tool ;

I Repeat the sequence and calculate the friction
FricldEvaluate friction_levels;

I Activate compensation for the calculated friction levels
FricldSetFricLevels friction_levels;

Requisitos previos

El parametro de sistema Friction FFW On debe tener el valor TRUE. De lo contrario,
la instruccion FricldInit no hara nada.

Limitaciones

 FricldlInit soélo funciona con los robots de TCP.

« Sdlo puede ejecutarse desde tareas de movimiento.

« El robot debe moverse en el nivel basico de trayectoria.

 El ajuste de friccion no puede combinarse con el movimiento sincronizado.
Es decir, no se permite SyncMoveOn entre FricldInityFricldEvaluate.

« La secuencia de movimientos para la cual se realiza el ajuste de la friccion
debe comenzar y terminar en un punto fino. En caso contrario, se insertaran
automaticamente puntos finos durante el proceso de ajuste.

Sintaxis
FricldInit ";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Advanced robot motion

Application manual - Controller software IRC5

228 Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID

3HACO050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.82 FricldEvaluate - Evaluar identificacion de friccion
Advanced Shape Tuning

1.82 FricldEvaluate - Evaluar identificacion de friccion

Utilizacion

FricldEvaluate hace que el robot repita el movimiento entre las instrucciones
FricldInityFricldEvaluate ala vez que calcula la friccién para cada eje del
robot.

Ejemplo

Un ejemplo basico en el cual se utiliza un movimiento circular para calcular la
friccion interna del robot para este movimiento.
PERS num friction_levels{6};

I Start of the friction calculation sequence
FricldlInit;

I Execute the move sequence
MoveC p10, p20, Speed, z0, Tool;
MoveC p30, p40, Speed, z0, Tool;

I Repeat the sequence and calculate the friction
FricldEvaluate friction_levels;

I Activate compensation for the calculated friction levels
FricldSetFricLevels friction_levels;

Argumentos

FricLevels

[\Mechunit]

[\BwdSpeed]

FricldEvaluate FricLevels [\MechUnit] [\BwdSpeed] [\NoPrint]
[\FricLevelMax] [\FricLevelMin] [\OptTolerance]

Friction levels
Tipo de dato: array of num

Cuando finaliza FricldEvaluate, la matriz FricLevels contendra los niveles
de friccion ajustados para todos los ejes del robot. Esta matriz debe estar declarada
de forma que contenga tantos elementos como ejes tenga el robot. Recuerde que
es necesario llamar a la instruccion FricldSetFriclLevels para que estos valores
tengan efecto.

Mechanical unit
Tipo de dato: mecunit

El argumento MechUni t es opcional. Si se omite, el ajuste de friccion se realizara
para la unidad mecanica representada por la variable predefinida RAPID ROB_ID,
que es una referencia al robot con TCP de la tarea de programa actual. La
compensacion de la friccion solo es posible para los robots con TCP.

Backward speed

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.82 FricldEvaluate -

Evaluar identificacion de friccion

Advanced Shape Tuning

Continuacion

[\NoPrint]

[\FricLevelMax]

[\FricLevelMin]

[\OptTolerance]

Tipo de dato: speeddata

Después de cada iteracidn del proceso de ajuste, el robot retrocede siguiendo la
trayectoria programada. De forma predeterminada, el movimiento de retroceso se
realiza a la velocidad programada. Para agilizar el proceso, es posible utilizar el
argumento opcional BwdSpeed para especificar una velocidad mayor durante el
movimiento de retroceso. Este hecho no influye en el resultado de ajuste.

Tipo de dato: switch

Si se utiliza el argumento NoPrint, no se escribe ningun texto en el FlexPendant
acerca del progreso de las iteraciones de identificacion de la friccion.

Friction level max
Tipo de dato: num

Normalmente, el valor de friccidn 6ptimo se determina probando con valores de
entre el 1% y el 500% del valor de friccidon configurado. En casos extremos esto
puede generar un mensaje de error (error de velocidad de ejes). Para evitarlo,
utilice el argumento FricLeve IMax y ajustelo a un valor inferior a 500. Por ejemplo,
si se cambia el valor de FricLevelMax a 400, se probaran valores de entre el 1%
y el 400%.

Los valores permitidos son 101-500.

Friction level min
Tipo de dato: num

Normalmente, el valor de friccidn 6ptimo se determina probando con valores de
entre el 1% y el 500% del valor de friccidon configurado. Para establecer un valor
inicial superior al 1%, utilice el argumento FricLevelMin. Por ejemplo, si
FricLevelMin tiene el valor 80, se prueba con valores de entre el 80% y el 500%.

Los valores permitidos son 1-99.

Optimization tolerance
Tipo de dato: num

Normalmente, el valor de friccion éptimo se determina probando los valores hasta
que se alcanza una pequena tolerancia. Para agilizar el proceso, es posible
aumentar este valor, si bien al incrementarlo es posible que se alcance un resultado
menos exacto.

Los valores permitidos son 1-10. El valor predeterminado es 1.

Continua en la pagina siguiente
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Gestion de errores

1.82 FricldEvaluate - Evaluar identificacion de friccion
Advanced Shape Tuning
Continuacion

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_FRICTUNE_FATAL Se produce un error durante el ajuste de friccién.

o

Si el ajuste de friccion no tiene ningun efecto, asegurese de que el parametro
de sistema Friction FFW On tenga el valor TRUE.

Requisitos previos

El parametro de sistema Friction FFW On debe tener el valor TRUE. De lo contrario,
la instruccion FricldEvaluate no hara nada.

Limitaciones

FricldEvaluate solo funciona con los robots de TCP.

FricldEvaluate soélo puede ejecutarse desde tareas de movimiento.

El robot debe moverse en el nivel basico de trayectoria.

En un sistema MultiMove, el ajuste de la fricciéon sdlo puede hacerse en un
robot cada vez. Varios robots pueden ejecutar FricldEvaluate
simultaneamente, pero se detendran automaticamente y esperaran su turno
mientras haya otro robot ocupado en realizar el ajuste de friccion.

El ajuste de friccién no puede combinarse con el movimiento sincronizado.
Es decir, no se permite SyncMoveOn entre FricldInityFricldEvaluate.

La secuencia de movimientos para la cual se realiza el ajuste de la friccion
debe comenzar y terminar en un punto fino. En caso contrario, se insertaran
automaticamente puntos finos durante el proceso de ajuste.

Sintaxis

FricldEvaluate

[ FricLevels ":="] < persistent array {*} (PERS) of num >
[*\" MechuUnit ":=" < variable (VAR) of mecunit >]

["\" BwdSpeed ":=" < expression (I N) of speeddata >]

["\" NoPrint]

[*\" FricLevelMax ":=" < expression (VAR) of num >]

[*\" FricLevelMin ":=" < expression (VAR) of num >]

["\" OptTolerance ":=" < expression (VAR) of num >] *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte
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1 Instrucciones

1.83 FricldSetFricLevels - Establecimiento de niveles de friccion tras la identificacion de friccion
Advanced Shape Tuning

1.83 FricldSetFricLevels - Establecimiento de niveles de friccion tras la identificacion

de friccion

Utilizacion

FricldSetFriclLevels se utiliza para establecer el nivel de friccion para cada
eje de una unidad mecanica.

Ejemplo

Un ejemplo basico en el cual se utiliza un movimiento circular para calcular la
friccion interna del robot para este movimiento.
PERS num friction_levels{6};

I Start of the friction calculation sequence
FricldInit;

I Execute the move sequence
MoveC p10, p20, Speed, z0, Tool;
MoveC p30, p40, Speed, z0, Tool;

I Repeat the sequence and calculate the friction
FricldEvaluate friction_levels;

I Activate compensation for the calculated friction levels
FricldSetFricLevels friction_levels;

Argumentos

FricLevels

[\MechUnit]

FricldSetFricLevels FriclLevels [\MechUnit]

Friction levels
Tipo de dato: array of num

La matriz FricLevels especifica el nivel de friccidn para cada eje como un
porcentaje de la friccion predeterminada. Los valores deben estar en el intervalo
0-500.

Mechanical unit

Tipo de dato: mecunit

El argumento MechUni t es opcional. Si se omite, los niveles de friccion se
estableceran para la unidad mecanica representada por la variable predefinida
RAPID ROB_ID. La compensacion de la friccion soélo es posible para los robots
con TCP.

Ejecucion de programas

Los ajustes de los niveles de friccidn permaneceran activos hasta que:
- La ejecucion de programa se inicia desde el principio (PP a Main)
« Serealiza otra llamada a FricldSetFricLevels

Continua en la pagina siguiente
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1.83 FricldSetFricLevels - Establecimiento de niveles de friccidn tras la identificacion de friccion
Advanced Shape Tuning
Continuacion

- Se carga un nuevo programa
« Se reinicia el controlador con el modo de reinicio Restablecer sistema.

Requisitos previos
El parametro de sistema Friction FFW On debe tener el valor TRUE. De lo contrario,
la instruccion FricldSetFriclLevels no hara nada.

Limitaciones
 FricldSetFricLevels soélo funciona con los robots de TCP.

Sintaxis
FricldSetFricLevels

[ FricLevels ":="] < array {*} (IN) of num >
[*\" MechUnit ":=" < variable (VAR) of mecunit >] *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte
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1 Instrucciones

1.84 GetDataVal - Obtiene el valor de un objeto de datos

RobotWare Base

1.84 GetDataVal - Obtiene el valor de un objeto de datos

Utilizacion

GetDataVal (Get Data Value) permite obtener un valor de un objeto de datos que
se especifica mediante una variable de cadena de caracteres.

Ejemplos basicos

Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion GetDataVal.

Ejemplo 1
VAR datapos block;
VAR string name;
VAR num valuevar;
SetDataSearch "num™ \Object:="my.*" \InMod:="mymod";
WHILE GetNextSym(name,block) DO
GetDataVal name\Block:=block,valuevar;
TPWrite name+" "\Num:=valuevar;
ENDWHILE
Esta sesion imprime en el FlexPendant todas las variables de tipo num cuyo nombre
comience con my en el médulo mymod, junto con sus valores respectivos.
Ejemplo 2
VAR num NumArrConst_copy{2};
GetDataVal "NumArrConst'™, NumArrConst_copy;
TPWrite "Posl = " \Num:=NumArrConst_copy{1};
TPWrite "Pos2 = " \Num:=NumArrConst_copy{2};
Esta sesion imprimira las variables num de la matriz NumArrConst.
Argumentos
GetDataVal Object [\Block]|[\TaskRef]|[\TaskName] Value
Object
Tipo de dato: string
El nombre del objeto de datos.
[ \Block ]
Tipo de dato: datapos
El bloque que contiene el objeto de datos. Sélo es posible realizar la obtencion
con la funcién GetNextSym.
Si se omite el argumento, se captura el valor del objeto de datos visible en el
ambito de ejecucion actual del programa.
[\TaskRef]

Task Reference
Tipo de dato: taskid

Continua en la pagina siguiente
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[\TaskName]

Value

Gestion de errores

1.84 GetDataVal - Obtiene el valor de un objeto de datos
RobotWare Base
Continuacion

La identidad de tarea de programa en la que se buscara el objeto de datos
especificado. Con ayuda de este argumento, puede buscar declaraciones PERS o
TASKPERS en otras tareas. Cualquier otra declaracién dara lugar a un error.

Existen variables predefinidas con el tipo de dato taskid para todas las tareas
de programa del sistema. La identificacion de la variable sera "nombre_tarea"+"ID".
Por ejemplo, para la tarea T_ROBL1 la identificacidon de la variable es T_ROB11d.

Tipo de dato: string

El nombre de la tarea de programa en la que se buscara el objeto de datos
especificado. Con ayuda de este argumento, puede buscar declaraciones PERS o
TASKPERS en otras tareas. Cualquier otra declaracién dara lugar a un error.

Tipo de dato: anytype

La variable en la que se almacena el valor obtenido. Su tipo de dato debe ser el
mismo que el del objeto de datos a buscar. El valor obtenido puede capturarse de
una constante, una variable o una variable persistente, pero debe almacenarse
en una variable.

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacién. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR SYM ACCESS + El objeto de datos no existe.

- El objeto de datos es un dato o un parametro de ru-
tina y no esta situado en la rutina activa actualmente.

« Buscar en otras tareas declaraciones distintas de
PERS o TASK PERS.

ERR_INVDIM El objeto de datos y la variable utilizados en el argumento
Value tienen dimensiones diferentes.

ERR_SYMBOL_TYPE El objeto de datos y la variable utilizados en el argumento
Value tienen tipos diferentes. Si se utilizan tipos de datos
ALIAS, también se produce este ERROR, aunque los tipos
tengan el mismo tipo de dato basico.

ERR_TASKNAME Si el nombre de tarea de programa contenido en
\TaskName no se encuentra en el sistema, la variable de
sistema ERRNO cambia a ERR_TASKNAME.

Con ayuda de los argumentos TaskRef o TaskName, puede buscar declaraciones
PERS o TASK PERS en otras tareas. Cualquier otra declaracion da lugar a un error
y la variable de sistema ERRNO cambia a ERR_SYM_ACCESS. La busqueda de una
PERS declarada como LOCAL en otras tareas también da lugar a un error y al cambio
de la variable ERRNO al valor ERR_SYM_ACCESS.

Continua en la pagina siguiente
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1.84 GetDataVal - Obtiene el valor de un objeto de datos

RobotWare Base
Continuacion

Limitaciones

Para un tipo de datos de semivalor, no es posible buscar el tipo de datos de valor
asociado. Por ejemplo, si busca dionum, no se obtendra ninguna coincidencia
para sehales signaldi y si busca num, no se obtendra ninguna coincidencia para
las sefales signalgi ni signalai.

No es posible obtener el valor de una variable declarada como LOCAL en un médulo

de RAPID incorporado.

Sintaxis

GetDataVval

[ Object ":=" ] < expression (IN) of string >

[*\"Block*
I[ "\"TaskRef"
IL "\"TaskName® :="

:="<variable (VAR) of datapos>]
=" <variable (VAR) of taskid>]
<expression (IN) of string>] ","]

[ value ":=" ] <variable (VAR) of anytype>]-;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion so-
bre

Consulte

Definicion de un conjunto de simbo-
los en una sesién de busqueda

SetDataSearch - Definir el conjunto de simbolos de
una secuencia de busqueda en la pagina 722

Obtencidn del siguiente simbolo
coincidente

GetNextSym - Obtiene el siguiente simbolo coinciden-
te en la pagina 1352

Asignacion del valor de un objeto
de datos

SetDataVal - Establece el valor de un objeto de datos
en la pagina 727

Asignacion del valor de varios obje-
tos de datos

SetAllDataVal - Establece un valor en todos los objetos
de datos de un conjunto definido en la pagina 717

El tipo de datos relacionado datapos

datapos - Inclusion de un bloque para un objeto de
datos en la pagina 1708

Advanced RAPID
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1.85 GetGroupSignallnfo - Leer informacidn sobre una senal digital de grupo
RobotWare Base

1.85 GetGroupSignalinfo - Leer informacion sobre una seial digital de grupo

Utilizacion

GetGroupSignal Info se utiliza para leer informacion sobre una seial digital de
grupo desde la E/S.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion GetGroupSignal Info.

Ejemplo 1
VAR dnum DValue;
VAR string label;
VAR string devicename;
GetGroupSignalInfo gol \MaxDValue:=DValue \Label:=label
\DeviceName:=devicename;
Lea el valor maximo de la sefal que puede establecerse en la sefial go1, la etiqueta
de identificacidn de sefnal y el nombre de dispositivo al que se asigna la seial.
Argumentos
GetGroupSignalInfo Signal [\MaxDValue] [\Label] [\DeviceName]
Signal
Tipo de dato: signalxx
El identificador de sefal de acuerdo con el programa (tipo de datos signalgo o
signalgi) sobre el que obtener informacion.
\MaxDValue
Tipo de dato: dnum
MaxDValue es el valor maximo que puede establecerse a la senal. Se basa en el
mapa de dispositivo de la senal.
\Label
Tipo de dato: string
Label es la etiqueta de identificacion de sefal especificada.
\DeviceName

Tipo de dato: string
DeviceName es el dispositivo al que se asigna la sefial.

Ejecucion de programas

La instruccion lee informacion sobre una seial digital de grupo desde la E/S.

Continua en la pagina siguiente
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1.85 GetGroupSignallnfo - Leer informacién sobre una senal digital de grupo
RobotWare Base
Continuacion

Gestion de errores
Se generan los siguientes errores recuperables que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO se establecera en:

Nombre Causa del error

ERR_NO_ALIASIO_DEF La variable de sefal es una variable declarada en RAPID.
No se ha conectado a una sefial E/S definida en la configu-
racion de E/S con la instruccion AliaslO.

Sintaxis
GetGroupSignalInfo

[ Signal ":=" ] < variable (VAR) of anytype >

[ "\" MaxDvalue ":=" < variable (VAR) of dnum >]

[ *\" Label ":=" < variable (VAR) of string >]

[ °\" DeviceName ":=" < variable (VAR) of string >] °;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Lectura de un atributo de un parametro |ReadCfgData - Lee un atributo de un parametro

del sistema del sistema en la pdgina 607
Configuracion de E/S Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema
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1.86 GetJointData - Permite obtener datos conjuntos especificos
RobotWare Base

1.86 GetJointData - Permite obtener datos conjuntos especificos

Utilizacion

GetJointData se utiliza para leer datos conjuntos especificos de una unidad
mecanica especificada. La informacidn que se puede leer respecto al eje
especificado es la posicion, la velocidad, el par y el par externo estimado.

Ejemplos basicos

El ejemplo siguiente ilustra la instruccion GetJointData.

Ejemplo 1
VAR num position;
VAR num speed;
VAR num torque;
VAR num exttorque;
GetJointData \MechUnit:=ROB_1, 1 \Position:=position \Speed:=speed
\Torque:=torque \ExtTorque:=exttorque;
Se lee la posicidn actual, la velocidad, el par y el par externo estimado del primer
eje de ROB_1.
Argumentos
GetJointData [\MechUnit] Axis [\Position] [\Speed] [\Torque]
[\ExtTorque]
[\Mechunit]
Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit
El nombre de la unidad mecanica cuyos valores de eje se desea comprobar. Si se
omite este argumento, se obtiene el valor de un eje del robot conectado.
Axis
Tipo de dato: num
El numero del eje cuyo valor se desea obtener (de 1 a 6).
[\Position]
Tipo de dato: num
La posicidn actual del eje especificado del robot o el eje externo del lado del brazo.
El valor de los ejes rotatorios se expresa en grados y el de los ejes lineales, en
milimetros.
Se debe utilizar al menos uno de los parametros opcionales \Position, \Speed,
\Torque o \ExtTorque.
[\Speed]
Tipo de dato: num
La velocidad actual del eje especificado del robot o el eje externo en el lado del
brazo. El valor de los ejes rotatorios se expresa en grados/segundo y el de los
ejes lineales, en milimetros/segundo.
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.86 GetJointData - Permite obtener datos conjuntos especificos

RobotWare Base
Continuacion

[\Torque]

[\ExtTorque]

Se debe utilizar al menos uno de los parametros opcionales \Position, \Speed,
\Torque o \ExtTorque.

Tipo de dato: num

El par actual en Nm del eje especificado del robot o del eje externo en el lado del
brazo.

Se debe utilizar al menos uno de los parametros opcionales \Position, \Speed,
\Torque o \ExtTorque.

Tipo de dato: num

El par externo estimado actual en Nm del eje especificado del robot o del eje
externo en el lado del brazo.

Se debe utilizar al menos uno de los parametros opcionales \Position, \Speed,
\Torque o \ExtTorque.

Ejecucion de programas

La instruccidn lee la posicion, la velocidad el par y el par externo estimado del
robot y de los ejes externos.

Los valores de lectura también se pueden ver cuando se utiliza TuneMaster con
los numeros de sefal de prueba 4000, 4001, 4002 y 4003.

Gestion de errores

Se generan los siguientes errores recuperables que pueden gestionarse con un
gestor de errores. La variable del sistema ERRNO se establecera en:

ERR_AXIS_PAR Parametro de eje incorrecto en la instruccion.
ERR_AXIS_ACT El eje no esta activado.
Sintaxis
GetJointData
[*\" MechuUnit ":=" < variable (VAR) of mecunit> ","]
[Axis ":=" ] < expression (IN) of num>
[ "\" Position ":=" < variable (VAR) of num> ]
[ "\" Speed ":=" < variable (VAR) of num> ]
[ "\ Torque ":=" < variable (VAR) of num> ]
[ "\" ExtTorque ":=" < variable (VAR) of num> ] *;*
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1 Instrucciones

1.87 GetSysData - Obtiene datos del sistema
RobotWare Base

1.87 GetSysData - Obtiene datos del sistema

Utilizacion
GetSysData captura el valor y, opcionalmente, el nombre de simbolo de un dato
de sistema actual del tipo de dato especificado.

Esta instruccion permite capturar datos sobre la herramienta, el objeto de trabajo,
la carga util o la carga total del robot, ademas de su nombre, en la tarea de
movimiento actual o la conectada, o bien en cualquier tarea de movimiento que
tenga un nombre.

Ejemplos basicos
Los ejemplos siguientes ilustran la instruccién GetSysData.

Ejemplo 1
PERS tooldata curtoolvalue := [TRUE, [[O, O, O], [1, O, O, 011,
[2, [0, O, 2], [1, O, O, O], O, O, O11;
VAR string curtoolname;
GetSysData curtoolvalue;
Copia el valor actual del dato de la herramienta a la variable persistente
curtoolvalue.
Ejemplo 2
GetSysData curtoolvalue \ObjectName := curtoolname;
También copia el nombre de la herramienta activa a la curtoolname.
Ejemplo 3

PERS loaddata curload;

PERS loaddata piece:=[2.8,[-38.2,-10.1,-73.6],[1,0,0,0],0,0,0];

PERS loaddata
tool2piece:=[13.1,[104.5,13.5,115.9],[1,0,0,0],0,0,0.143];

PERS tooldata tool2 := [TRUE, [[138.695,150.023,98.9783],
[0.709396,-0.704707,-0.00856676,0.00851007]],
[10,[105.2,-3.8,118.7], [1,0,0,0],0,0,0.123]];

VAR string name;

IF GetModalPayloadMode() = 1 THEN
GriplLoad piece;
MoveL p3, v1000, fine, tool2;

I Get current payload
GetSysData curload \ObjectName := name;
ELSE
MoveL p30, v1000, fine, tool2\TLoad:=tool2piece;

I Get current total load
GetSysData curload \ObjectName := name;
ENDIF

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.87 GetSysData - Obtiene datos del sistema

RobotWare Base
Continuacion

Argumentos

[\TaskRef]

[\TaskName]

DestObject

[\ObjectName]

Si ModalPayLoadMode es 1, copia la carga util activa actualmente y su nombre a
la variable name.

Si ModalPayLoadMode es 0, copia la carga total actual y su nombre a la variable
name.

GetSysData [\TaskRef]|[\TaskName] DestObject[\ObjectName ]

Task Reference
Tipo de dato: taskid

La identidad de tarea de programa desde la cual deben leerse los datos del sistema
activo actual.

Existen variables predefinidas con el tipo de dato taskid para todas las tareas
de programa del sistema. La identificacion de la variable sera "nombre_tarea"+"ID".
Por ejemplo, para la tarea T_ROBL1 la identificacion de la tarea es T_ROB11d.

Tipo de dato: string

El nombre de tarea de programa desde la cual deben leerse los datos del sistema
activo actual.

Si no se especifica ninguno de los argumentos, ni \TaskReT ni \TaskName, se
usa la tarea actual.

Tipo de dato: anytype
La variable persistente para el almacenamiento del valor actual del dato de sistema.

El tipo de dato de este argumento también especifica el tipo de dato de sistema
(herramienta, objeto de trabajo, carga util o carga total) que se desea capturar. Si
se utiliza el argumento opcional TLoad en las instrucciones de movimiento, se
captura la carga total en lugar de la carga util si se utiliza el tipo de datos loaddata.

Tipo de dato Tipo de dato de sistema
tooldata Herramienta

wobjdata Objeto de trabajo
loaddata Carga util/carga total

No es posible usar una matriz ni un componente de registro.

Tipo de dato:string

Argumento opcional (variable o persistente) para capturar también el nombre del
dato de sistema activo.

Ejecucion de programas

Cuando se ejecuta la instruccion GetSysData, el valor actual del dato se almacena
en la variable persistente especificada en el argumento DestObject.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.87 GetSysData - Obtiene datos del sistema
RobotWare Base
Continuacion

Si se utiliza el argumento \ObjectName, el nombre del dato actual se almacena
en la variable o la variable persistente especificada en el argumento ObjectName.

El dato de sistema actual para la herramienta, el objeto de trabajo o la carga total
se activa mediante la ejecucion de cualquier instruccion de movimiento. La carga
util se activa mediante la ejecucidn de la instruccion GripLoad.

Gestion de errores
Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_NOT_MOVETASK Los argumentos \TaskReT o \TaskName especifican una
tarea sin movimiento.

ﬂ Nota

No se genera ningun error si los argumentos \TaskRef o
\TaskName especifican la tarea sin movimiento que ejecuta
esta funcion GetSysData (hace referencia a la propia tarea
sin movimiento). Los datos del sistema actual se capturan
de la tarea de movimiento conectada.

ERR_TASKNAME Si el nombre de tarea de programa contenido en
\TaskName no se encuentra en el sistema, la variable de
sistema ERRNO cambia a ERR_TASKNAME.

Sintaxis
GetSysData

[*\" TaskRef® :=" <variable (VAR) of taskid>]

I[*\" TaskName®" :=" <expression (I N) of string>]

[ DestObject™ :="] <persistent(PERS) of anytype>
[*\"ObjectName® :=" <variable or persistent (I NOUT) of string>]";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Definicién de herramientas tooldata - Datos de herramienta en la pagina 1847
Definicién de objetos de trabajo wobjdata - Datos del objeto de trabajo en la pagi-
na 1875

Definicion de una carga util loaddata - Datos de carga en la pdgina 1745

Establecimiento de datos del sistema |SetSysData - Establece datos del sistema en la
pagina 740

Parametro de sistema ModalPayLoadMo-| Manual de referencia técnica - Parametros del
de para la activacion y la desactivacion | sistema
de la carga util.

Ejemplo de como usar TLoad, carga to- | MoveL - Mueve el robot siguiendo una trayectoria
tal. lineal en la pagina 472
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1 Instrucciones

1.88 GetTrapData - Obtiene datos de interrupcion para la rutina TRAP actual

RobotWare Base

1.88 GetTrapData - Obtiene datos de interrupcioén para la rutina TRAP actual

Utilizacion

GetTrapData se utiliza en rutinas TRAP para obtener todos los datos sobre la
interrupcion que causo la ejecucion de la rutina TRAP.

Debe utilizarse en las rutinas TRAP generadas por la instruccion IError, antes
del uso de la instruccion ReadErrData.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion GetTrapData:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 244.

Ejemplo 1
VAR trapdata err_data;
GetTrapData err_data;
La informacion de las interrupciones se almacenan en la variable sin valor
err_data.
Argumentos
GetTrapData TrapEvent
TrapEvent

Tipo de dato: trapdata

La variable en la que se desea almacenar la informacion de qué hecho provocd la
ejecucion de la rutina TRAP.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

A continuacién aparecen mas ejemplos de la instruccion GetTrapData.

VAR errdomain err_domain;
VAR num err_number;

VAR errtype err_type;
VAR trapdata err_data;

TRAP trap_err
GetTrapData err_data;
ReadErrData err_data, err_domain, err_number, err_type;
ENDTRAP
Cuando se detecta un error con la rutina TRAP trap_err, el dominio, el nimero
y el tipo de error se almacenan en las variables adecuadas sin valor, del tipo
trapdata.

Limitacion

Esta instruccion sélo puede usarse en una rutina TRAP.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.88 GetTrapData - Obtiene datos de interrupcion para la rutina TRAP actual

Sintaxis
GetTrapData

RobotWare Base
Continuacion

[TrapEvent ":="] <variable (VAR) of trapdata>";~

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Resumen de interrupciones

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Mas informacién sobre la gestion de in-
terrupciones

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Datos de interrupcion para la rutina
TRAP actual

trapdata - Datos de interrupcion para la rutina
TRAP actual en la pdgina 1855

Solicitud de una interrupcion para erro-
res

IError - Solicita una interrupcion para errores en
la pagina 261

Obtencidn de informacién sobre un error

ReadErrData - Obtiene informacion sobre un error
en la pagina 611

Advanced RAPID

Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.89 GOTO - Salta a una nueva instrucciéon
RobotWare Base

1.89 GOTO - Salta a una nueva instruccion

Utilizacion
GOTO se utiliza para transferir la ejecucion del programa a otra linea (una etiqueta)
creada dentro de la misma rutina.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion GOTO:

Ejemplo 1
GOTO next;
next:
La ejecucion del programa contintia en la instruccion que sigue a la etiqueta "next".
Ejemplo 2
regl = 1;
next:
regl = regl + 1;
IF regl<=5 GOTO next;
La ejecucidn se transfiere cuatro veces a next (for regl=2, 3, 4, 5).
Ejemplo 3
IF regl1>100 THEN
GOTO highvalue
ELSE
GOTO lowvalue
ENDIF
lowvalue:
GOTO ready;
highvalue:
ready:
Siregl es mayor que 100, la ejecucion se transfiere a la etiqueta highvalue.
De lo contrario, la ejecucidn se transfiere a la etiqueta lowvalue.
Argumentos
GOTO Label
Label
Identifier

La etiqueta que indica dénde debe continuar la ejecucién del programa.

Limitaciones
Sélo es posible transferir la ejecucion del programa a una etiqueta que se encuentra
dentro de la misma rutina.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.89 GOTO - Salta a una nueva instrucciéon
RobotWare Base
Continuacion

Sdlo es posible transferir la ejecucion del programa a una etiqueta que se encuentre
dentro de una instruccion IF o TEST si la instruccion GOTO se encuentra también
dentro de la misma bifurcacion de la instruccion.

Solo es posible transferir la ejecucion del programa a una etiqueta que se encuentre
dentro de una instruccion FOR o WHILE si la instruccion GOTO se encuentra también
dentro de la instruccion.

Sintaxis
QOToO <identifier>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

Adhesivo Label - Nombre de linea en la pagina 350

Otras instrucciones que modifican el | Manual de referencia técnica - RAPID Overview
flujo del programa
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1 Instrucciones

1.90 GripLoad - Define la carga util de un robot
RobotWare Base

1.90 GripLoad - Define la carga util de un robot

Utilizacion
GriplLoad se utiliza para definir la carga util que se sostiene con la pinza del robot.

Descripcion
GriplLoad especifica la carga que lleva el robot. La carga especificada la utiliza
el sistema de control de forma que permita controlar de la mejor manera posible
los movimientos del robot.

La carga util se conecta y desconecta mediante la instruccidon GripLoad, lo que
suma o resta el peso de la carga util al peso de la pinza.

A jAVISO!

Es importante definir siempre la carga real de la herramienta y, si se usa, la carga
util del robot (por ejemplo, una pieza sujeta por una pinza). Una definicion
incorrecta de los datos de carga puede dar lugar a la sobrecarga de la estructura
mecanica del robot. Existe también el riesgo de que pueda superarse la velocidad
en el modo manual a velocidad reducida.

Cuando se especifican datos de carga incorrectos, este hecho suele tener las
consecuencias siguientes:

- El robot no pude funcionar a su capacidad maxima.
» Peor exactitud de la trayectoria, con riesgo de sobrepasar posiciones.
- Riesgo de sobrecarga de la estructura mecanica.

El controlador monitoriza continuamente la carga y escribe un registro de eventos
si la carga es mas elevada que la prevista. Este registro de eventos se guarda
y registra en la memoria del controlador.

Ejemplos basicos
Los siguientes ejemplos ilustran la instruccion GriplLoad.

Ejemplo 1
Set doGripper;
Iwait to grip
WaitTime 0.3;
GripLoad piecel;
Conexion de la carga util, piecel, especificada en el momento en que el robot
sujeta la carga.

Ejemplo 2
Reset doGripper;
Iwait to release
WaitTime 0.3;
GripLoad loadO;
Desconexidn de la carga util, especificada en el momento en que el robot suelta
una carga util.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

Argumentos

Load

1.90 GripLoad - Define la carga util de un robot
RobotWare Base
Continuacion

GripLoad Load

Tipo de dato: loaddata

El dato de carga que describe la carga util actual.

Es posible realizar una ejecucion de prueba del programa sin ninguna carga util
utilizando una sefal de entrada digital conectada a la entrada de sistema SimMode
(modo simulado). Si la sefal digital tiene el valor 1, el loaddata de la instruccién
GripLoad no se considera y sélo se utiliza el loaddata del tooldata actual.

Ejecucion de programas

La carga especificada se aplica a la siguiente instruccion de movimiento ejecutada
y es valida hasta que se ejecute una nueva instruccion GriplLoad.

La carga especificada afecta al rendimiento del robot.
La carga predeterminada, (load0), 0 kg, se establece automaticamente.
+ cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID
- al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo
- al iniciar la ejecucion del programa desde el principio
+ al mover el puntero del programa a main
« al mover el puntero del programa a una rutina
+ al mover el puntero de programa de una forma que se pierde el orden de la
ejecucion.
Se actualiza la carga util para la unidad mecanica controlada desde la tarea de
programa actual. Si GripLoad se utiliza desde una tarea sin movimiento, la carga

util se actualiza para la unidad mecanica controlada por la tarea de movimiento
conectada.

Sintaxis

GriplLoad
[Load ":="] <persistent (PERS) of loaddata>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Identificacion de la carga de la herramienta, | Manual del operador - IRC5 con FlexPendant,
carga util o carga de brazo seccion Programacion y testing - Rutinas de
servicio

Definicién de una carga util para unidades |MechUnitLoad - Define una carga util para
mecanicas una unidad mecanica en la pagina 396

Definicién de datos de carga loaddata - Datos de carga en la pagina 1745

Senal de entrada de sistema SimMode para | Manual de referencia técnica - Parametros
mover el robot en el modo simulado sin del sistema

carga util.
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1 Instrucciones

1.91 HollowWristReset - Restablecer la muieca hueca

RobotWare Base

1.91 HollowWristReset - Restablecer la muneca hueca

Utilizacion
Hol lowWristReset (Reset hollow wrist) restablece la posicion de las
articulaciones de mufieca de los manipuladores de muneca hueca, como IRB 5402
y IRB 5403.
Esta instruccion hace posible evitar el rebobinado de los ejes 4 y 5 de la muieca
después de que hayan descrito una o varias revoluciones en un sentido. Después
de ejecutar una instruccion Hol lowWristReset, los ejes de la muifeca pueden
continuar el giro en el mismo sentido.

Descripcion

Hol lowWr istReset facilita la creacion de programas de aplicacion. Usted no
tiene por qué asegurarse de que la posicion de la muifeca esté dentro de 12
revoluciones en el momento de la programacion. Ademas, puede ahorrar tiempo
de ciclo porque el robot no tiene que perder tiempo rebobinando la mufieca. Existe
una limitacién de £144 revoluciones para el avance de los ejes 4 y 5 antes de que
la posicion de la muiieca se restablezca con Hol lowWr i stReset. El programador
del robot debe ser consciente de esta limitacion y tenerla en cuenta al planificar
los programas del robot. Para garantizar que no se supere el limite de 144
revoluciones después de ejecutar varias veces un programa de giro de murieca,
debe esperar siempre a que el robot se haya detenido completamente y restablecer
la posicion absoluta en cada programa (o cada ciclo/rutina/moédulo, etc., segun
sus necesidades). Recuerde que todos los ejes deben permanecer parados durante
la ejecucidn de la instrucciéon Hol lowWristReset. Siempre que se tengan en
cuenta estas limitaciones, los ejes 4 y 5 pueden girar indefinidamente y de forma
independiente del eje 6 durante la ejecucidn del programa.

Utilice Hol lowWristReset en lugar de IndReset para restablecer la muieca
hueca, dado que esta instruccion conserva los limites del eje 6, impidiendo asi
que se produzca una torsién excesiva de los tubos o cables de las aplicaciones
de pintura.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuaciodn ilustra la instruccion Hol lowWr i stReset:

MoveL p10,v800,Ffine,paintgunl\WObj:=workobjectl;
HollowWristReset;
Todos los ejes activos se detienen con un punto de parada y la mufieca se
restablece.

Limitaciones

Todos los ejes activos deben permanecer parados mientras se ejecuta la instruccion
HollowWristReset.

Los ejes de la muiieca deben ser restablecidos antes de que cualquiera de ellos
alcance el limite de +144 revoluciones (es decir, 51 840 grados/904 rad).

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.91 HollowWristReset - Restablecer la muieca hueca
RobotWare Base
Continuacion

Siempre que tiene lugar un paro de programa, un paro de emergencia o un paro
de caida de alimentacion, el controlador conserva el contexto de la trayectoria
para poder volver a ella y permitir que el robot prosiga con la ejecucién del
programa en el punto en el que se interrumpid la trayectoria. En el modo manual,
si se ha sacado al manipulador de la trayectoria entre un paro y el reinicio, se
informa de este hecho al operador con el mensaje siguiente del FlexPendant:
iFuera de trayectoria! El robot ha sido movido tras el paro de programa. ¢, Desea
que el robot vuelva a la trayectoria en el momento del inicio? Si/No/Cancelar.
De esta forma, podra volver a la trayectoria antes del reinicio. En el modo
automatico, el robot vuelve automaticamente a la trayectoria.

Hol lowWristReset elimina el contexto de la trayectoria. Esto significa que no
es posible volver a la trayectoria en caso de un reinicio de programa, si en el
intervalo se ha ejecutado la instruccion Hol lowWr istReset. Si se ejecuta esta
instruccion manualmente, sélo debe ejecutarse en situaciones en las que no sea
necesario volver a la trayectoria. Es decir, debe usarse una vez que un programa
se haya ejecutado completamente o que una instruccion haya finalizado
completamente la ejecucién paso a paso sin que el manipulador haya sido sacado
de su trayectoria con movimientos manuales, etc.

Sintaxis

HollowWristReset ";*"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion |Consulte
sobre

Parametros del sistema relaciona- | Manual de referencia técnica - Parametros del sistema
dos

Regreso a la trayectoria Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1 Instrucciones

1.92 ICap - Conectar eventos CAP a rutinas TRAP
Continuous Application Platform (CAP)

1.92 ICap - Conectar eventos CAP a rutinas TRAP

Utilizacion

ICap se utiliza para conectar un nimero de interrupcion (que ya esta conectado
a una rutina TRAP) con un evento CAP especifico, consulte los Argumentos que
aparecen a continuacion para ver una lista de los Eventos disponibles. Al utilizar
ICap, se crea una asociacion entre un evento de proceso especifico y una rutina
TRAP definida por el usuario. En otras palabras, la rutina TRAP en cuestion se
ejecuta cuando se produce el evento CAP asociado.

Se recomienda colocar las rutinas TRAP en una tarea en segundo plano.

Ejemplo basico

Argumentos

Interrupt

Event

A continuacion se muestra un ejemplo en el que el evento CAP_START de CAP
esta asociado con la rutina TRAP start_trap.
VAR intnum start_intno:=0;

TRAP start_trap
I This routine will be executed when the event CAP_START is
reported from the core

1 Do what you want to do
ENDTRAP

PROC main(Q)

IDelete start_intno;

CONNECT start_intno WITH start_trap;

ICap start_intno, CAP_START;

CapL pl, v100, cdata, weavestart, weave, z50, gunl;
ENDPROC

ICap Interrupt Event

Tipo de dato: intnum

La identidad de la interrupcion. La interrupcion debe estar ya conectada a una
rutina TRAP mediante la instruccién CONNECT.

Tipo de dato: num

El numero de evento CAP que se debe asociar con la interrupcion. Estos eventos
son constantes predefinidas.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Para consultar los eventos enumerados segun las fases, consulte la seccion
Acoplamiento entre fases y eventos en Application manual - Continuous Application

Platform.

Eventos

Fase

NuUmero
de
evento

Descripcion

AT_ERRORPOINT

MAIN

28

Este evento se produce después del rei-
nicio, cuando el TCP alcanza la posicion
del error de supervision.

AT_POINT

MAIN

13

Este evento se produce en todos los
robtarget de la trayectoria del proceso
excepto en el punto de inicio y el punto
de final.

AT_RESTARTPOINT

MAIN

14

Este evento se produce cuando el robot
vuelve a moverse la distancia de reinicio
en la trayectoria de proceso tras una pa-
rada.

CAP_PF_RESTART

MAIN

26

Este evento se produce cuando se ordena
el reinicio.

CAP_START

Este evento se produce en cuanto se ini-
cia el proceso CAP.

CAP_STOP

25

Este evento es un evento obligatorio. Si
se utiliza algun otro evento, este evento
también debe definirse. El evento/TRAP
se ejecuta en cuanto es posible una vez
que el controlador se detiene debido un
error o un paro de programa. Un error
puede ser un error recuperable detectado
en CAP, un error fatal detectado en CAP
o un error interno que detiene el controla-
dor. El cédigo ejecutado en este TRAP
debe poner todos los equipos externos
en un estado seguro, por ejemplo, resta-
blecer todas las sefales E/S externas.
Tenga en cuenta que la ejecucion de
TRAP se detiene cuando se detiene la
ejecucion RAPID de una tarea NORMAL.
Por lo tanto, la rutina TRAP conectada a
CAP_STOP debe colocarse en una tarea
estatica o SEMIESTATICA.

END_MAIN

END_MAIN

Este evento se produce en el punto de la
trayectoria de proceso en el que se inicia
la supervision de la secuencia final, es
decir, donde el robot alcanza el punto fi-
nal del proceso.

END_POST1

END_POST1

21

Este evento se produce cuando es el
momento de finalizar la fase POST1, es
decir, cuando es el momento de cambiar
de la fase POST1 a la fase POST2. Si se
utiliza un flying end, no se distribuye nin-
gun evento.

END_POST2

END_POST2

23

Este evento se produce cuando la fase
POST2 esta en el final, es decir, cuando
es el momento de finalizar por fin el pro-
ceso. Si se utiliza un flying end, no se
distribuye ningun evento.

Continua en la pagina siguiente
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Eventos

Fase

NUmero
de
evento

Descripcion

END_PRE

PRE

32

Este evento se produce cuando esta acti-
vada la supervision de la fase PRE, si
existe. Si se utiliza un flying start, no se
distribuye ningun evento porque ya hay
un movimiento de TCP. En el inicio se
distribuye este evento.

EQUIDIST

MAIN

27

Este evento se envia, si se ordena con la
instruccion CapEquiDist.

FLY_END

MAIN

30

Este evento se produce cuando se utiliza
flying end. Este evento solo esta disponi-
ble con flying end.

FLY_START

MAIN

29

Este evento se produce cuando se utiliza
flying start. Este evento solo esta disponi-
ble con flying start.

LAST_INSTR_ENDED

MAIN

31

Este evento se produce cuando finaliza
la ejecucion de RAPID de la ultima instruc-
cion de CAP durante flying end. Este
evento solo esta disponible con flying
end.

LAST_SEGMENT

MAIN

Este evento se produce en el punto de
inicio del ultimo segmento.

MAIN_ENDED

END_MAIN

Este evento se produce cuando se cum-
plen todas las condiciones de la lista de
supervision END_MAIN, es decir, cuando
el proceso principal se considera finaliza-
do.

MAIN_MOTION

MAIN

Este evento se produce cuando se activa
el movimiento principal con la ejecucion
del proceso.

MAIN_STARTED

START

Este evento se produce cuando se cum-
plen todas las condiciones de la lista de
supervision START, es decir, cuando se
inicia la fase MAIN.

MOTION_DELAY

MAIN

Este evento se produce tras el retardo, si
existe, de un inicio de movimiento. Si se
utiliza un flying start, no se distribuye
ningun evento porque ya hay un movi-
miento de TCP. En el reinicio se distribu-
ye este evento.

MOVE_STARTED

MAIN

Este evento se produce en cuanto el ro-
bot inicia el movimiento a lo largo de la
trayectoria del proceso. Si se utiliza un
flying start, no se distribuye ningun
evento porque ya hay un movimiento de
TCP. En el reinicio se distribuye este
evento.

NEW_INSTR

MAIN

Este evento se produce cuando se captu-
ra una nueva instruccion CapL o CapC del
programa RAPID.
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Eventos

Fase

NuUmero
de
evento

Descripcion

PATH_END_POINT

19

Este evento se produce cuando el robot
alcanza el punto final de la trayectoria, es
decir, el punto fino o la mitad de la zona
(para flying end) en la ultima instruccion
CAP.

POST1_ENDED

END_POST1

22

Este evento se produce cuando se cum-
plen todas las condiciones de la lista de
supervision END_POST1, es decir, cuan-
do la fase POST1 finaliza correctamente
y se inicia la fase POST2. Si se utiliza un
flying end, no se distribuye ningtin even-
to.

POST1_STARTED

POST1

35

Este evento se produce cuando esta acti-
vada la supervision de la fase POST1, si
existe. Si se utiliza un flying start, no se
distribuye ningun evento porque ya hay
un movimiento de TCP. En el inicio se
distribuye este evento.

POST2_ENDED

END_POST2

24

Este evento se produce cuando se cum-
plen todas las condiciones de la lista de
supervision END_POST2, es decir, cuan-
do la fase POST2 y por tanto el proceso
completo, finaliza correctamente. Si se
utiliza un flying end, no se distribuye nin-
gun evento.

POST2_STARTED

POST2

37

Este evento se produce cuando esta acti-
vada la supervision de la fase POST1, si
existe. Si se utiliza un flying start, no se
distribuye ningun evento porque ya hay
un movimiento de TCP. En el inicio se
distribuye este evento.

PRE_ENDED

PRE

33

Este evento se produce cuando esta acti-
vada la supervision de la fase PRE, si
existe. Si se utiliza un flying start, no se
distribuye ningun evento porque ya hay
un movimiento de TCP. En el inicio se
distribuye este evento.

PRE_STARTED

PRE

Este evento se produce cuando todos los
requisitos de la lista de supervision PRE
se cumplen, es decir cuando se inicia la
fase PRE_START. Si se utiliza un flying
start, no se distribuye ninguin evento
porque ya hay un movimiento de TCP. En
el inicio se distribuye este evento.

PROCESS_END_POINT

MAIN

Este evento se produce cuando el robot
alcanza el punto final del proceso, es de-
cir, donde se supone que termina el pro-
ceso. Si se utiliza un flying end, no se
distribuye ningun evento.

PROCESS_ENDED

20

Este evento solo se produce cuando el
proceso finaliza en el punto fino o en la
mitad de la zona (para flying end) en la
ultima instruccién CAP.

RESTART

MAIN

Este evento se produce cuando se ordena
el reinicio.
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Eventos Fase Numero | Descripcion
de
evento
START_MAIN START 3 Este evento se produce cuando finaliza
la fase PRE_START y se inicia la fase
MAIN.
START_POSTH1 POST1 34 Este evento se produce cuando esta acti-

vada la supervision de la fase POST1, si
existe. Si se utiliza un flying start, no se
distribuye ningun evento porque ya hay
un movimiento de TCP. En el inicio se
distribuye este evento.

START_POST2 POST2 36 Este evento se produce cuando esta acti-
vada la supervision de la fase POST1, si
existe. Si se utiliza un flying start, no se
distribuye ningun evento porque ya hay
un movimiento de TCP. En el inicio se
distribuye este evento.

START_PRE PRE 1 Este evento se produce cuando esta acti-
vada la supervision de la fase PRE, si
existe. Si se utiliza un flying start, no se
distribuye ningun evento porque ya hay
un movimiento de TCP. En el inicio se
distribuye este evento.

STARTSPEED_TIME MAIN 8 Este evento se produce cuando el tiempo
de utilizar Start Speed se agota y llega el
momento de cambiar a los datos de mo-
vimiento principal.

STOP_WEAVESTART |MAIN 5 Este evento se produce antes del inicio
de la oscilacidn, pero solo si se ha orde-
nado el inicio de la oscilacion. Si se utiliza
un flying start, no se distribuye ningun
evento porque ya hay un movimiento de
TCP. En el reinicio se distribuye este
evento.

WEAVESTART_REGAIN | MAIN 6 Este evento se produce cuando el robot
ha recuperado la trayectoria después de
un inicio de oscilacion. Si se utiliza un fi-
ying start, no se distribuye ningun evento
porque ya hay un movimiento de TCP. En
el inicio se distribuye este evento.

Limitaciones
No es posible utilizar mas de una vez la identidad de la interrupcién sin eliminarla
previamente. Por tanto, las interrupciones deben tratarse de la forma mostrada,
con una de las alternativas siguientes.
PROC setup_events ()
VAR intnum start_intno;
IDelete start _intno;
CONNECT start_intno WITH start_trap;
ICap start_intno, CAP_START;
ENDPROC

Al principio del programa se produce la activacion de todas las interrupciones. En
este caso, las instrucciones iniciales se mantienen fuera del flujo principal del

Continua en la pagina siguiente
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programa. La instruccion I1Cap debe ejecutarse solo una vez, por ejemplo, en la
rutina de evento del sistema de puesta en marcha. Se recomienda colocar todas
las rutinas TRAP en una tarea en segundo plano.

Sintaxis
1Cap

[Interrupt ":="] < variable (IN) of intnum > *,*
[Event ":="] < variable (IN) of num > *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacién sobre Consulte

Continuous Application Platform Application manual - Continuous Application
Platform

Conectar una interrupcién con una rutina | CONNECT - Conecta una interrupcion a una

TRAP rutina TRAP en la pagina 167

Cancelar una interrupcion conectada a una |IDelete - Cancela una interrupcion en la pagi-

rutina TRAP na 258

Tipo de dato intnum intnum - Identidad de interrupcion en la pagi-
na 1738
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1.93 IDelete - Cancela una interrupcion

Utilizacion

IDelete (Interrupt Delete) se utiliza para cancelar (eliminar) una interrupcion.

Si sélo se desea desactivar temporalmente la interrupcién, deben utilizarse las
instrucciones I1Sleep o IDisable.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion 1Delete:

Ejemplo 1
IDelete feeder_low;
Se cancela la interrupcion feeder_low.
Argumentos
IDelete Interrupt
Interrupt

Tipo de dato: intnum

La identidad de la interrupcion.

Ejecucion de programas

La definicion de la interrupcion se elimina completamente. Para definirla de nuevo,
es necesario reconectarla primero a la rutina TRAP.

Se recomienda colocar un punto de paro antes de IDelete. De lo contrario, la
interrupcion se desactivara antes de alcanzar el punto final de la trayectoria del
movimiento.

No es imprescindible eliminar las interrupciones, ya que esto se produce
automaticamente en los casos siguientes:

« Cuando se carga un nuevo programa
« Cuando se reinicia el programa desde el principio
+ Cuando se traslada el puntero de programa al principio de una rutina

Sintaxis

IDelete [ Interrupt ":=" ] < variable (VAR) of intnum > *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Resumen de interrupciones Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Mas informacion sobre la gestion de inte-| Manual de referencia técnica - RAPID Overview
rrupciones

Desactivacion temporal de una interrup- |ISleep - Desactiva una interrupcion en la pagi-
cioén na 339

Desactivacion temporal de todas las inte- | IDisable - Desactiva todas las interrupciones en
rrupciones la pagina 259
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1.94 IDisable - Desactiva todas las interrupciones

Utilizacion

IDisable(Interrupt Disable) se utiliza para desactivar temporalmente todas las
interrupciones. Por ejemplo, puede usarse en una parte especialmente delicada
del programa en la que no debe permitirse que se produzcan interrupciones, si

éstas impiden la ejecucién normal del programa.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion IDisable:

Ejemplo 1
IDisable;
FOR i FROM 1 TO 100 DO

character[i]:=ReadBin(sensor);

ENDFOR
IEnable;

No se permite ninguna interrupcion durante la lectura del sensor. Cuando se
completa la lectura, las interrupciones vuelven a permitirse.

Ejecucion de programas

Las interrupciones que se produzcan durante el periodo en el que esté vigente la
instruccion IDisable se almacenan en una cola. Cuando vuelven a permitirse
las interrupciones, se empiezan a generar inmediatamente las interrupciones de
la cola, que se ejecutan en un orden FIFO.

1Enabl e esta activo de forma predeterminado. IEnabl e se define automaticamente

en los casos siguientes:

« cuando se utiliza el modo de reinicio Restablecer RAPID

« al cargar un nuevo programa o un nuevo modulo

- aliniciar la ejecucion del programa desde el principio

« al mover el puntero del programa a main

- al mover el puntero del programa a una rutina

« al mover el puntero de programa de una forma que se pierda el orden de la

ejecucion.

- tras ejecutar un ciclo (mas alla de main) o tras ejecutar ExitCycle.

Sintaxis
IDisable" ;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Resumen de interrupciones

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Mas informacion sobre la gestion de inte-
rrupciones

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Activacion de interrupciones

IEnable - Habilita el uso de interrupciones en la
pagina 260
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1.95 IEnable - Habilita el uso de interrupciones

Utilizacion

1Enable(Interrupt Enable) se utiliza para permitir el uso de interrupciones durante
la ejecucidn del programa.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion 1Enable:

IDisable;

FOR i FROM 1 TO 100 DO
character[i]:=ReadBin(sensor);

ENDFOR

IEnable;

No se permite ninguna interrupcion durante la lectura del sensor. Cuando se
completa la lectura, las interrupciones vuelven a permitirse.

Ejecucion de programas

Las interrupciones que se produzcan durante el periodo en el que esté vigente la
instruccion IDisable se almacenan en una cola. Cuando vuelven a permitirse
las interrupciones (1Enable), se empiezan a generar inmediatamente las
interrupciones, que se ejecutan en un orden FIFO. A partir de ese momento, la
ejecucion del programa continda del modo normal y las interrupciones que se
produzcan a continuacion se procesan tan pronto como se producen.

De forma predeterminada, se permite el uso de interrupciones siempre que se
empieza a ejecutar un programa. Las interrupciones desactivadas por la instruccién
ISleep no se ven afectadas por la instruccion 1Enable.

Sintaxis

IEnable” ;"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Resumen de interrupciones Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Mas informacidn sobre la gestién de in-| Manual de referencia técnica - RAPID Overview
terrupciones

Desactivacion de interrupciones IDisable - Desactiva todas las interrupciones en
la pagina 259
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1.96 IError - Solicita una interrupcion para errores

Utilizacion

1Error (Interrupt Errors) se utiliza para solicitar y activar una interrupcion cuando
se produce un error.

IError permite registrar los errores, advertencias o cambios de estado.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instrucciéon IError:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 262.

VAR intnum err_int;

PROC main(Q)
CONNECT err_int WITH err_trap;
IError COMMON_ERR, TYPE_ALL, err_int;
Solicita una interrupcién en RAPID y la ejecucidén de la rutina TRAP err_trap
cada vez que el sistema genera un error, una advertencia o un cambio de estado.

Argumentos

ErrorDomain

[ \Errorlid ]

IError ErrorDomain [\Errorld] ErrorType Interrupt

Tipo de dato: errdomain

El dominio de error que debe monitorizarse. Consulte los datos predefinidos del
tipo errdomain. Para especificar cualquier dominio, utilice COMMON_ERR.

Tipo de dato: num

Opcionalmente, el nimero de un error concreto que se desea monitorizar. El
numero de error debe especificarse sin el primer digito (el que corresponde al
dominio del error) del numero de error completo.

Por ejemplo, 10008 Programa reiniciado, debe especificarse como 0008 o solo
8.

ErrorType
Tipo de dato: errtype
El tipo de evento, por ejemplo un error, un aviso o un cambio de estado, que se
desea monitorizar. Consulte los datos predefinidos del tipo errtype. Para
especificar cualquier tipo, utilice TYPE_ALL.
Interrupt
Tipo de dato: intnum
La identidad de la interrupcidn. La interrupcién debe estar ya conectada a una
rutina TRAP mediante la instruccién CONNECT.
Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Ejecucion de programas

La llamada a la rutina TRAP correspondiente se realiza automaticamente cuando
se produce un error, en el dominio especificado, del tipo especificado y
opcionalmente con el niumero de error especificado. Una vez ejecutada la rutina,
la ejecucidn del programa contintia a partir del punto en el que se produjo la

interrupcion.

Mas ejemplos

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion IError.

VAR intnum err_interrupt;
VAR trapdata err_data;
VAR errdomain err_domain;
VAR num err_number;
VAR errtype err_type;
PROC mainQ)
CONNECT err_interrupt WITH trap_err;

IError COMMON_ERR, TYPE_ERR, err_interrupt;

IDelete err_interrupt;
ENDPROC
TRAP trap_err
GetTrapData err_data;

ReadErrData err_data, err_domain, err_number, err_type;

1 Set domain no 1 ... 11

SetGO go_errl, err_domain;

1 Set error no 1 ...9999

SetGO go_err2, err_number;
ENDTRAP

Cuando se produce un error (sélo en el caso de los errores, no las advertencias
ni los cambios de estado), el nimero de error se obtiene en la rutina TRAP y su
valor se utiliza para activar dos grupos de senales digitales de salida.

Limitacion

No es posible solicitar interrupciones para los errores internos.

En una tarea de tipo normal, el evento se descarta al pararse el programa, lo que
significa que no todos los eventos pueden capturarse en una tarea normal. Para
capturar todos los eventos, la tarea debe ser de tipo estatico o semiestatico.

No es posible utilizar mas de una vez la identidad de la interrupcidn sin eliminarla
previamente. Por tanto, las interrupciones deben tratarse de la forma mostrada,

con una de las alternativas siguientes.
VAR intnum err_interrupt;
PROC main ()
CONNECT err_interrupt WITH err_trap;

IError COMMON_ERR, TYPE_ERR, err_interupt;

WHILE TRUE DO

Continua en la pagina siguiente
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ENDWHILE
ENDPROC
Las interrupciones estan activadas cuando se empieza a ejecutar el programa. En
este caso, las instrucciones se mantienen inicialmente fuera del flujo principal del
programa.
VAR intnum err_interrupt;
PROC main ()
CONNECT err_interrupt WITH err_trap;
IError COMMON_ERR, TYPE_ERR, err_interupt;

IDelete err_interrupt;
ENDPROC
Lainterrupcidn se elimina al final del programa y se activa de nuevo. En este caso,
recuerde que la interrupcidn permanece inactiva durante un periodo breve.

Sintaxis
IError

[ErrorDomain ":="] <expression (I N) of errdomain>
["\"Errorld®:=" <expression (IN) of num>",*
[ErrorType® :="] <expression (IN) of errtype> *,*
[Interrupt® :="] <variable (VAR) of intnum>";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Resumen de interrupciones Manual de referencia técnica - RAPID Over-
view

Mas informacidn sobre la gestidon de inte- | Manual de referencia técnica - RAPID Over-
rrupciones view

Dominios de error, constantes predefinidas | errdomain - Dominio del error en la pagina 1713

Tipos de errores, constantes predefinidas | errtype - Tipo de error en la pagina 1724

Obtencidn de datos de interrupcion para |GetTrapData - Obtiene datos de interrupcion
la rutina TRAP actual para la rutina TRAP actual en la pagina 244

Obtencion de informacién sobre un error |ReadErrData - Obtiene informacion sobre un
error en la pagina 611

Advanced RAPID Application manual - Controller software IRC5
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1 Instrucciones

1.97 IF - Si se cumple una condicidn, entonces ...; de lo contrario ...
RobotWare Base

1.97 IF - Si se cumple una condicion, entonces ...; de lo contrario ...

Utilizacion
I F se utiliza cuando es necesario ejecutar instrucciones diferentes en funcion de
si se cumple una condicién.

Ejemplos basicos
A continuacion aparecen algunos ejemplos basicos de la instruccion IF.

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 265.

Ejemplo 1
IF regl > 5 THEN

Set dol;
Set do2;
ENDIF

Las sefiales dol y do2 sélo se activan si regl es mayor que 5.

Ejemplo 2

IF regl > 5 THEN
Set dol;
Set do2;

ELSE
Reset doil;
Reset do2;

ENDIF

Las sefales doly do2 se activan o restablecen en funcion de si regl es mayor
onode 5.

Argumentos
IF Condition THEN ...

{ELSEIF Condition THEN ...}
[ELSE ...]
ENDIF

Condition
Tipo de dato: bool
La condicion que debe cumplirse para que se ejecuten las instrucciones que se
encuentran entre THEN y ELSE/ELSEIF.

Ejecucion de programas
Las condiciones se comprueban una tras otra hasta que una de ellas se cumple.
La ejecucidn del programa continda con las instrucciones asociadas con la
condicion. Si no se cumple ninguna de las condiciones, la ejecucién del programa
continda con las instrucciones que aparecen a continuacion de ELSE. Si se cumple
mas de una condicion, sélo se ejecutan las instrucciones asociadas con la primera
de las condiciones.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.97 IF - Si se cumple una condicién, entonces ...; de lo contrario ...

Mas ejemplos

RobotWare Base
Continuacion

A continuacion aparecen mas ejemplos de como usar la instruccion IF.

Ejemplo 1
IF counter > 100 THEN
counter := 100;
ELSEIF counter < O THEN
counter := 0;
ELSE
counter := counter + 1;
ENDIF
Se incrementa el valor de counter en 1. Sin embargo, si el valor de counter se
encuentra fuera de los limites 0-100, se asigna a counter el valor de limite
correspondiente.
Sintaxis

| F <conditional expression> THEN

<statement list>

{ ELSEI F <conditional expression> THEN
<statement list> | <EIT> }

[ ELSE
<statement list> ]
ENDI F

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Condiciones (expresiones ldgicas)

Manual de referencia técnica - RAPID Overview
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1 Instrucciones

1.98 Incr - Aumenta en 1 un valor
RobotWare Base

1.98 Incr - Aumenta en 1 un valor

Utilizacion
Incr se utiliza para sumar 1 a una variable o una variable persistente de tipo
numeérico.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion Incr:
Consulte también Mas ejemplos en la pagina 266.

Ejemplo 1
Incr regl;
Se suma 1 a regl, es decir, regl:=regl+1.
Argumentos
Incr Name | Dname
Name
Tipo de dato: num
El nombre de la variable o de la variable persistente que se desea cambiar.
Dname

Tipo de dato: dnum
El nombre de la variable o de la variable persistente que se desea cambiar.

Mas ejemplos
A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion Incr.

Ejemplo 1
VAR num no_of parts:=0;
WHILE stop_production=0 DO
produce_part;
Incr no_of_parts;
TPWrite "No of produced parts= "\Num:=no_of_parts;
ENDWHILE
Con cada ciclo, se actualiza en el FlexPendant el numero de piezas. La produccién
sigue en marcha siempre y cuando no se active la sefial de entrada
stop_production.
Ejemplo 2

VAR dnum no_of _parts:=0;
WHILE stop_production=0 DO

produce_part;

Incr no_of parts;

TPWrite "No of produced parts= "\Dnum:=no_of_parts;
ENDWHILE

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.98 Incr - Aumenta en 1 un valor
RobotWare Base
Continuacion

Con cada ciclo, se actualiza en el FlexPendant el nimero de piezas. La produccién

sigue en marcha siempre y cuando no se active la sefal de entrada
stop_production.

Sintaxis
Incr

[ Name ":=" ] < var or pers (I NOUT) of num >
| [ Dname® :=" ] < var or pers (INOUT) of dnum >* ;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre | Consulte

Decremento de una variable en 1 Decr - Disminuye de 1 en la pdgina 195

Suma de cualquier valor a una variable | Add - Suma un valor numérico en la pagina 34

Cambio de un dato mediante una ex- | ":=" - Asigna un valor en la pagina 44
presion arbitraria, por ejemplo, una
multiplicacion
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1 Instrucciones

1.99 IndAMove - Movimiento independiente de posicidén absoluta
Independent Axis

1.99 IndAMove - Movimiento independiente de posicion absoluta

Utilizacion
IndAMove(Independent Absolute Movement) se utiliza para cambiar un eje al modo
independiente y mover el eje a una posicion determinada.

Los ejes independientes son ejes que se mueven independientemente de los
demas ejes del sistema de robot. Dado que la ejecucion del programa prosigue
inmediatamente, es posible ejecutar otras instrucciones (incluidas las instrucciones
de posicionamiento) durante el tiempo del movimiento del eje independiente.

Si el eje debe moverse dentro de una revolucidn, se debe utilizar en su lugar la
instruccion IndRMove. Si el movimiento debe producirse a una corta distancia de
la posicion actual, se debe utilizar la instruccion IndDMove.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos
El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion IndAMove:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 270.

Ejemplo 1
IndAMove Station_A,2\ToAbsPos:=p4,20;
El eje 2 de Station_A se mueve hasta la posicion p4 a una velocidad de 20
grados/s.
Argumentos
IndAMove MecUnit Axis [\ToAbsPos] | [\ToAbsNum] Speed [\Ramp]
MecUnit
Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit
El nombre de la unidad mecanica.
Axis
Tipo de dato: num
El numero del eje actual de la unidad mecanica (del 1 al 6)
[\ToAbsPos]

To Absolute Position

Tipo de dato: robtarget

La posicion del eje se especifica como un robtarget. Solo se utiliza el componente
de este eje Axi s en concreto. El valor se utiliza como un valor de posicién absoluta
en grados (mm en el caso de los ejes lineales).

La posicion del eje se vera afectada si el eje se desplaza utilizando la instruccion
EOffsSet o EOFfsOn.

En el caso de los ejes del robot, se debe utilizar en su lugar el argumento
\ToAbsNum.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

[\ToAbsNum]

Speed

[\Ramp]

1.99 IndAMove - Movimiento independiente de posicidén absoluta
Independent Axis
Continuacion

To Absolute Numeric value
Tipo de dato: num
La posicion del eje se define en grados (mm si es un eje lineal).

Mediante este argumento, la posicion NO se vera afectada por ningun
desplazamiento, por ejemplo EOfFfsSet o PDispOn.

Tiene la misma funcién que \ToAbsPos, pero la posicion se define como un valor
numeérico para facilitar el cambio manual de la posicion.

Tipo de dato: num

Velocidad del eje en grados/s (mm/s si es un eje lineal).

Tipo de dato: num

Reduccion de la aceleracién y deceleracion respecto del rendimiento maximo
(1 - 100%, 100% = rendimiento maximo).

Ejecucién de programas

Cuando se ejecuta IndAMove, el eje especificado se mueve a la velocidad
programada hasta la posicion de eje especificada. Si se programa \Ramp, se
producira una reduccion de la aceleracién o deceleracion.

Para devolver el eje al modo normal, se utiliza la instruccion IndReset. En conexion
con este cambio, es posible cambiar la posicidn légica del eje de forma que se
eliminen varias revoluciones completas de la posicidn para evitar que se produzca
el retroceso en el giro para el movimiento siguiente.

La velocidad puede alterarse mediante la ejecucidn de otra instrucciéon IndAMove
(u otra instruccion IndXMove). Si se selecciona una velocidad en el sentido opuesto,
el eje se detiene y acelera hasta la nueva velocidad y en el nuevo sentido.

Durante la ejecucion paso a paso de la instruccion, el eje se ajusta sélo en el modo
independiente. El eje empieza a moverse cuando se ejecuta la instruccién siguiente
y contintia siempre y cuando tenga lugar la ejecucion del programa. Para obtener
mas informacion, consulte el Manual de referencia de RAPID - Descripcion general
de RAPID, seccidn Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento durante la
ejecucion del programa - Ejes independientes.

Cuando se situa un puntero de programa al principio del programa o en una nueva
rutina, todos los ejes cambian automaticamente al modo normal, sin cambiar el
sistema de medicidn (lo que equivale a la ejecucidn de la instruccion
IndReset\0ld).

H Nota

Una instruccion IndAMove a continuacion de una operacion IndCMove puede
dar lugar a que el eje deshaga el movimiento realizado en la instruccion
IndCMove. Para evitarlo, utilice una instruccién IndReset antes de la instruccion
IndAMove o bien utilice una instruccién IndRMove.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.99 IndAMove - Movimiento independiente de posicidén absoluta

Independent Axis
Continuacion

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_AXIS_ACT El eje no esta activado.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion IndAMove.

ActUnit Station_A;
weld_stationA;
IndAMove Station_A,1\ToAbsNum:=90,20\Ramp:=50;
ActUnit Station_B;
weld_stationB_1;
WaitUntil IndInpos(Station_A,1 ) = TRUE;
WaitTime 0.2;
DeactUnit Station_A;
weld_stationB_2;
Se activa Station_A vy se inicia la soldadura en la estacién A.

A continuacion, se mueve Station_A (el eje 1) hasta la posicion de 90 grados
mientras el robot realiza la soldadura en la estacion B. La velocidad del eje es de
20 grados/s. La velocidad cambia con la aceleracidn/deceleracion reducida al 50%
del rendimiento maximo.

Cuando la estacién A alcanza esta posicion, es desactivada y es posible realizar
la recarga en la estacion al mismo tiempo que el robot contintia soldando en la
estacién B.

Limitaciones

Los ejes en el modo independiente no pueden tener movimientos asignados. Si
se intenta ejecutar el eje manualmente, éste no se mueve y se muestra un mensaje
de error. Ejecute una instruccion IndReset o mueva el puntero de programa a
main para poder salir del modo independiente.

Si se produce una caida de alimentacion mientras hay un eje en modo
independiente, no es posible reanudar el programa. En este caso aparece un
mensaje de error y es necesario reiniciar un programa desde el principio.

Esta instruccidn no es recomendable en el caso de los ejes de mufieca de robot
acoplados (consulte Manual de referencia de RAPID - Descripcion general de
RAPID, seccion Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento durante la
ejecucion del programa - Ejes independientes).

Sintaxis

IndAMove
[MecUnit ":="] <variable (VAR) of mecunit>","
[Axis ":="] <expression (I N) of num>
["\" ToAbsPos ":=" <expression (I N) of robtarget>]

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.99 IndAMove - Movimiento independiente de posicidén absoluta

Independent Axis
Continuacion

I[*\" ToAbsNum ":=" <expression (IN) of num>]*,*
[Speed ":="] <expression (IN) of num>

[*\" Ramp ":=" <expression (I

N) of num>]-";*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacién sobre

Consulte

Ejes independientes en general

Manual de referencia técnica - RAPID Over-
view

Independent Axis

Application manual - Controller software IRC5

Cambio de nuevo al modo manual

IndReset - Restablecimiento independiente
en la pagina 280

Restablecimiento del sistema de medicion

IndReset - Restablecimiento independiente
en la pagina 280

Otros movimientos de ejes independientes

IndRMove - Movimiento independiente de
posicion relativa en la pagina 285

IndDMove - Movimiento independiente de
posicion delta en la pagina 276

IndCMove - Movimiento independiente conti-
nuo en la pagina 272

Comprobacion del estado de velocidad de
los ejes independientes

IndInpos - Estado de velocidad de un eje in-
dependiente en la pagina 1385

Comprobacion del estado de posicion de los
ejes independientes

Indinpos - Estado de posicion de un eje inde-
pendiente en la pagina 1383

Activacion de ejes independientes

Manual de referencia técnica - Parametros
del sistema, tema Motion, tipo Arm
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1 Instrucciones

1.100 IndCMove - Movimiento independiente continuo

Independent Axis

1.100 IndCMove - Movimiento independiente continuo

Utilizacion

IndCMove (Independent Continuous Movement) se utiliza para cambiar un eje al
modo independiente y empezar a moverlo continuamente a una velocidad
determinada.

Los ejes independientes son ejes que se mueven independientemente de los
demas ejes del sistema de robot. Dado que la ejecucion del programa prosigue
inmediatamente, es posible ejecutar otras instrucciones (incluidas las instrucciones
de posicionamiento) durante el tiempo del movimiento del eje independiente.
Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

MecUnit

Speed

[\Ramp]

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion IndCMove:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 273.

IndCMove Station_A,2,-30.5;

El eje 2 de Station_A empieza a moverse en el sentido negativo a una velocidad
de 30,5 grados/s.

IndCMove MecUnit Axis Speed [\Ramp]

Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit
El nombre de la unidad mecanica.

Tipo de dato: num
El nimero del eje actual de la unidad mecanica (del 1 al 6).

Tipo de dato: num
Velocidad del eje en grados/s (mm/s si es un eje lineal).
El sentido del movimiento se especifica con el signo del argumento de velocidad.

Tipo de dato: num

Reduccion de la aceleracion y deceleracion respecto del rendimiento maximo
(1 - 100%, 100% = rendimiento maximo).

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.100 IndCMove - Movimiento independiente continuo
Independent Axis
Continuacion

Ejecucion de programas

Cuando se ejecuta IndCMove, el eje especificado empieza a moverse a la velocidad
programada. El sentido del movimiento se especifica con el signo del argumento
de velocidad. Si se programa \Ramp, se producira una reduccion de la aceleracion
o deceleracion.

Para devolver el eje al modo normal, se utiliza la instruccion IndReset. La posicion
I6gica del eje puede cambiarse en conexion con este cambio. Por ejemplo, es
posible eliminar un nimero de revoluciones completas para evitar que se produzca
el retroceso en el giro para el movimiento siguiente.

Es posible cambiar la velocidad ejecutando una instruccion IndCMove posterior.
Si se solicita una velocidad en el sentido opuesto, el eje se detiene y acelera hasta
la nueva velocidad y en el nuevo sentido. Para detener el eje, puede usarse el

argumento de velocidad 0. En este caso, sigue teniendo el modo independiente.

Durante la ejecucion paso a paso de la instruccion, el eje se ajusta s6lo en el modo
independiente. El eje empieza a moverse cuando se ejecuta la instruccion siguiente
y continta siempre y cuando continue también la ejecucién del programa. Para
obtener mas informacidn, consulte el Manual de referencia de RAPID - Descripcion
general de RAPID, seccion Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento
durante la ejecucion del programa - Ejes independientes.

Cuando se situa un puntero de programa al principio del programa o en una nueva
rutina, todos los ejes cambian automaticamente al modo normal, sin cambiar el
sistema de medicidn (lo que equivale a la ejecucidn de la instruccion
IndReset\0ld).

Gestion de errores

Mas ejemplos

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_AXIS_ACT El eje no esta activado.

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion IndCMove.
IndCMove Station A,2,20;
WaitUntil IndSpeed(Station_A,2 \InSpeed) = TRUE;
WaitTime 0.2;
MoveL p10, v1000, fine, tooll;
IndCMove Station_A,2,-10\Ramp:=50;
MoveL p20, v1000, z50, tooll;
IndRMove Station_A,2 \ToRelPos:=pl \Short,10;
MoveL p30, v1000, fine, tooll;
Waituntil IndInpos(Station_A,2 ) = TRUE;
WaitTime 0.2;
IndReset Station_A,2 \RefPos:=p40\Short;
MoveL p40, v1000, fine, tooll;

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.100 IndCMove - Movimiento independiente continuo

Independent Axis
Continuacion

El eje 2 de Station_A empieza a moverse en el sentido positivo a una velocidad
de 20 grados/s. Cuando el eje ha alcanzado la velocidad seleccionada, los ejes
del robot empiezan a moverse.

Cuando el robot alcanza la posicion p10, el eje externo cambia de sentido y gira
a una velocidad de 10 grados/s. El cambio de velocidad se realiza con una
aceleracion/deceleracion reducida al 50% del rendimiento maximo. Al mismo
tiempo, el robot ejecuta el movimiento hacia p20.

A continuacion, el eje 2 de Station_A se detiene lo mas rapidamente posible en
la posicion p1 dentro de la revolucién actual.

Una vez que el eje 2 ha alcanzado esta posicion y el robot se ha detenido en la
posicién p30, el eje 2 vuelve de nuevo al modo normal. El offset del sistema de
medicion para este eje se cambia a un nimero entero de revoluciones de eje, de
forma que la posicion actual esté lo mas cerca posible de p40.

A continuacion, cuando el robot se mueve hasta la posicion p40, el eje 2 de
Station_A es movido por la instrucciéon MovelL p40 por la via mas corta hasta
la posicion p40 (max. +180 grados).

Limitaciones

La resolucidn de la posicidn del eje empeora a medida que se mueve hasta su
posicidén cero ldgica (normalmente el centro del area de trabajo). Para volver a
disponer de una resolucion elevada, es posible cambiar a cero el area de trabajo
légica con la instruccion IndReset. Para obtener mas informacion, consulte el
Manual de referencia de RAPID - Descripcion general de RAPID, seccién Principios
de movimiento y E/S - Posicionamiento durante la ejecucion del programa - Ejes
independientes.

Los ejes en el modo independiente no pueden tener movimientos asignados. Si
se intenta ejecutar el eje manualmente, éste no se mueve y se muestra un mensaje
de error. Ejecute una instruccion IndReset o mueva el puntero de programa a
main para poder salir del modo independiente.

Si se produce una caida de alimentacion cuando el eje se encuentra en el modo
independiente, no es posible reanudar el programa. En este caso aparece un
mensaje de error y es necesario reiniciar un programa desde el principio.

Esta instruccion no es recomendable en el caso de los ejes de muineca de robot
acoplados (consulte Manual de referencia de RAPID - Descripcion general de
RAPID, seccion Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento durante la
ejecucion del programa - Ejes independientes).

Sintaxis

IndCMove
[MecUnit ":="] <variable (VAR) of mecunit>","
[Axis ":="] <expression (IN) of num>*",*"
[Speed ":="] <expression (IN) of num>
[*\" Ramp ":=" <expression (IN) of num>]-;"

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.100 IndCMove - Movimiento independiente continuo

Informacion relacionada

Independent Axis
Continuacion

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Ejes independientes en general

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Independent Axis

Application manual - Controller software IRC5

Cambio de nuevo al modo manual

IndReset - Restablecimiento independiente en la
pagina 280

Restablecimiento del sistema de medi-
ciéon

IndReset - Restablecimiento independiente en la
pagina 280

Otros movimientos de ejes independien-
tes

IndAMove - Movimiento independiente de posi-
cion absoluta en la pagina 268

IndRMove - Movimiento independiente de posi-
cion relativa en la pagina 285

IndDMove - Movimiento independiente de posi-
cion delta en la pagina 276

Comprobacion del estado de velocidad
de los ejes independientes

IndInpos - Estado de velocidad de un eje indepen-
diente en la pagina 1385

Comprobacion del estado de posicion
de los ejes independientes

Indinpos - Estado de posicion de un eje indepen-
diente en la pagina 1383

Activacion de ejes independientes

Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema, tema Motion, tipo Arm
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1 Instrucciones

1.101 IndDMove - Movimiento independiente de posicion delta

Independent Axis

1.101 IndDMove - Movimiento independiente de posicion delta

Utilizacion

Ejemplos basicos

IndDMove(Independent Delta Movement se utiliza para cambiar un eje al modo
independiente y mover el eje a una distancia determinada.

Los ejes independientes son ejes que se mueven independientemente de los
demas ejes del sistema de robot. Dado que la ejecucion del programa prosigue
inmediatamente, es posible ejecutar otras instrucciones (incluidas las instrucciones
de posicionamiento) durante el tiempo del movimiento del eje independiente.

Si se desea mover el eje hasta una posicién determinada, debe utilizar en su lugar
una instruccion IndAMove o IndRMove.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion IndDMove:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 277.

Ejemplo 1
IndDMove Station_A,2,-30,20;
Se mueve el eje 2 de Station_A30 grados en el sentido negativo a una velocidad
de 20 grados/s.
Argumentos
IndDMove MecUnit Axis Delta Speed [\Ramp]
MecUnit
Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit
El nombre de la unidad mecanica.
Axis
Tipo de dato: num
El numero del eje actual de la unidad mecanica (del 1 al 6).
Delta
Tipo de dato: num
La distancia que se desea mover el eje actual, expresada en grados (mm en el
caso de los ejes lineales). El signo especifica el sentido del movimiento.
Speed
Tipo de dato: num
Velocidad del eje en grados/s (mm/s si es un eje lineal).
[ \Ramp 1]

Tipo de dato: num

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.101 IndDMove - Movimiento independiente de posicion delta
Independent Axis
Continuacion

Reduccion de la aceleracién y deceleracion respecto del rendimiento maximo
(1 - 100%, 100% = rendimiento maximo).

Ejecucion de programas

Cuando se ejecuta IndDMove, el eje especificado se mueve a la velocidad
programada hasta la distancia especificada. El sentido del movimiento se especifica
con el signo del argumento Delta. Si se programa \Ramp, se producira una
reduccion de la aceleracion o deceleracion.

Si el eje se estd moviendo, la nueva posicion se calcula a partir de la posicion
momentanea que tiene el eje en el momento de ejecutar la instruccion 1ndDMove.
Si se ejecuta una instruccion IndDMove con una distancia 0 y el eje ya esta
cambiando de posicidn, el eje se detiene y retrocede hasta la posicidén ocupada
por el eje en el momento de la ejecucion de la instruccion.

Para devolver el eje al modo normal, se utiliza la instruccion IndReset. La posicion
I6gica del eje puede cambiarse en conexion con este cambio. Por ejemplo, es
posible eliminar un numero de revoluciones completas de la posicion para evitar
que se produzca el retroceso en el giro para el movimiento siguiente.

La velocidad puede cambiarse ejecutando una instruccion IndDMove adicional (u
otra instruccion IndXMove). Si se selecciona una velocidad en el sentido opuesto,
el eje se detiene y acelera hasta la nueva velocidad y en el nuevo sentido.

Durante la ejecucion paso a paso de la instruccion, el eje se ajusta s6lo en el modo
independiente. El eje empieza a moverse cuando se ejecuta la instruccién siguiente
y contintda siempre y cuando continte también la ejecucion del programa. Para
obtener mas informacidn, consulte el Manual de referencia de RAPID - Descripcion
general de RAPID, seccidn Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento
durante la ejecucion del programa - Ejes independientes.

Cuando se situa un puntero de programa al principio del programa o en una nueva
rutina, todos los ejes cambian automaticamente al modo normal, sin cambiar el
sistema de medicién (lo que equivale a la ejecucidn de la instruccion IndReset
\Old).

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_AXIS_ACT El eje no esta activado.

Mas ejemplos

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion IndDMove.

Ejemplo 1
IndAMove ROB_1,6\ToAbsNum:=90,20;
WaitUntil IndInpos(ROB_1,6) = TRUE;
WaitTime 0.2;
IndDMove Station_A,2,-30,20;
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.101 IndDMove - Movimiento independiente de posicion delta

Independent Axis
Continuacion

Waituntil
WaitTime 0.2;
IndDMove ROB_1,6,400,20;

IndInpos(ROB_1,6) = TRUE;

Se mueve el eje 6 del robot hasta las posiciones siguientes:

+ 90 grados
+ 60 grados

« 460 grados (1 revolucion + 100 grados)

Limitaciones

Los ejes en el modo independiente no pueden tener movimientos asignados. Si
se intenta ejecutar el eje manualmente, éste no se mueve y se muestra un mensaje
de error. Ejecute una instruccion IndReset o mueva el puntero de programa a
main para poder salir del modo independiente.

Si se produce un fallo de caida de alimentacion cuando el eje se encuentra en el
modo independiente, no es posible reanudar el programa. En este caso aparece
un mensaje de error y es necesario reiniciar un programa desde el principio.

Esta instruccidon no es recomendable en el caso de los ejes de mufieca de robot
acoplados (consulte Manual de referencia de RAPID - Descripcion general de
RAPID, seccion Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento durante la
ejecucion del programa - Ejes independientes).

Sintaxis

IndDMove

[MecUnit ":="] <variable (VAR) of mecunit>","*
[Axis ":="] <expression (IN) of num>",6*
[Delta ":="] <expression (IN) of num>","
[Speed "="] <expression (I N) of num>

[*\" Ramp ":=" <expression (IN) of num>]";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Ejes independientes en general

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Independent Axis

Application manual - Controller software IRC5

Cambio de nuevo al modo manual

IndReset - Restablecimiento independiente en la
pdgina 280

Restablecimiento del sistema de medi-
cién

IndReset - Restablecimiento independiente en la
pagina 280

Otros movimientos de ejes independien-
tes

IndAMove - Movimiento independiente de posicion
absoluta en la pagina 268

IndRMove - Movimiento independiente de posicion
relativa en la pagina 285

IndCMove - Movimiento independiente continuo
en la pagina 272

Comprobacidn del estado de velocidad
de los ejes independientes

IndInpos - Estado de velocidad de un eje indepen-
diente en la pagina 1385

Comprobacion del estado de posicion

de los ejes independientes

Indinpos - Estado de posicion de un eje indepen-
diente en la pagina 1383
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1 Instrucciones

1.101 IndDMove - Movimiento independiente de posicion delta

Independent Axis
Continuacion
Para obtener mas informacion sobre |Consulte
Activacion de ejes independientes Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema, tema Motion, tipo Arm

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 279

3HAC050917-005 Revision: T
© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.102 IndReset - Restablecimiento independiente

Independent Axis

1.102 IndReset -

Restablecimiento independiente

Utilizacion

IndReset (Independent Reset) se utiliza para devolver un eje independiente al
modo normal. Al mismo tiempo, el sistema de medicidn de los ejes de rotacion
puede moverse un numero de revoluciones de eje.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Argumentos

MecUnit

[ \RefPos ]

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instrucciéon IndReset:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 282.

IndCMove Station_A,2,5;

MoveL *,v1000,fine,tooll;

IndCMove Station_A,2,0;

WaitUntil IndSpeed(Station_A,2\ZeroSpeed);

WaitTime 0.2

IndReset Station_A,2;
Se mueve en primer lugar el eje 2 de Station_A en el modo independiente,
devolviéndolo a continuacién al modo normal. El eje se mantendra en su posicion.

o

Ni el eje independiente actual ni los ejes normales deben moverse cuando se
ejecuta la instruccion IndReset. Por eso la posicidn anterior es un punto de
paro y la instruccion IndCMove se ejecuta con la velocidad cero. Ademas, se
utiliza una pausa de 0,2 segundos para garantizar que se ha conseguido el
estado correcto.

IndReset MecUnit Axis [\RefPos] | [\RefNum] [\Short] | [\Fwd]
I[\Bwd] | \old]

Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit
El nombre de la unidad mecanica.

Tipo de dato: num
El numero del eje actual de la unidad mecanica (del 1 al 6).

Reference Position
Tipo de dato: robtarget

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.102 IndReset - Restablecimiento independiente
Independent Axis
Continuacion

La posicion del eje de referencia se especifica como un robtarget. Sélo se utiliza
el componente de este eje Axis en concreto. La posicion debe estar dentro del
area de trabajo normal.

En el caso de los ejes del robot, se debe utilizar en su lugar el argumento \RefNum.
Este argumento sélo debe ser definido junto con el argumento \Short, \Fwd o
\Bwd. No se permite junto con el argumento \Old.

[ \RefNum ]
Reference Numeric value
Tipo de dato: num
La posicion del eje de referencia se define en grados (mm si es un eje lineal). La
posicion debe estar dentro del area de trabajo normal.
Este argumento so6lo debe ser definido junto con el argumento \Short, \Fwd o
\Bwd. No se permite junto con el argumento \OlId.
Tiene la misma funcién que \RefPos, pero la posicion se define como un valor
numeérico para facilitar el cambio manual de la posicidn.

[ \Short ]
Tipo de dato: switch
El sistema de medicién cambiara un niumero entero de revoluciones en el lado del
eje, de forma que el eje quede lo mas cerca posible de la posicidn especificada
con \RefPos o \RefNum. Si se ejecuta una instruccion de posicionamiento con
la misma posicion después de IndReset, el eje se desplaza por la ruta mas corta,
inferior a 180 grados, para alcanzar la posicion.

[ \Fwd ]
Forward
Tipo de dato: switch
El sistema de mediciéon cambiara un niumero entero de revoluciones en el lado del
eje, de forma que la posicion de referencia quede en el lado positivo de la posicién
especificada con \RefPos o \RefNum. Si se ejecuta una instruccién de
posicionamiento con la misma posicion después de IndReset, el eje gira en
sentido positivo menos de 360 grados para alcanzar la posicion.

[ \Bwd ]
Backward
Tipo de dato: switch
El sistema de medicién cambiara un niumero entero de revoluciones en el lado del
eje, de forma que la posicion de referencia quede en el lado negativo de la posicion
especificada con \RefPos o \RefNum. Si se ejecuta una instruccién de
posicionamiento con la misma posicidn después de IndReset, el eje gira en
sentido negativo menos de 360 grados para alcanzar la posicion.

[ \oid ]

Tipo de dato: switch

Mantiene la posicion anterior.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.102 IndReset - Restablecimiento independiente

Independent Axis
Continuacion

o

La resolucidn se reduce en las posiciones mas alejadas de la posicién cero.
Si no se especifica ningun argumento \Short, \Fwd, \Bwd u \0ld, se utiliza

\OId como valor predeterminado.

Ejecucion de programas

Gestion de errores

Si se ejecuta IndReset, el eje independiente vuelve al modo normal. Al mismo
tiempo, el sistema de medicidn del eje puede moverse un nimero entero de
revoluciones de eje.

Esta instruccion también puede utilizarse en el modo normal para cambiar de
sistema de medicion.

ﬂ Nota

La posicion sélo se utiliza para ajustar el sistema de medicion. El eje en si no
se mueve hasta la posicion.

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error
ERR_AXIS_ACT El eje no esta activado.
ERR_AXIS_MOVING El eje esta en movimiento.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion IndReset.

IndAMove Station_A,1\ToAbsNum:=750,50;

WaitUntil IndInpos(Station_A,1);

WaitTime 0.2;

IndReset Station_A,1 \RefNum:=0 \Short;

IndAMove Station_A,1\ToAbsNum:=750,50;

WaitUntil IndInpos(Station_A,1);

WaitTime 0.2;

IndReset Station_A,1 \RefNum:=300 \Short;
Se mueve en primer lugar el eje 1 de Station_A de forma independiente hasta
la posicién de 750 grados (2 revoluciones mas 30 grados). En el mismo momento
en que cambia al modo normal, se cambia la posicidn légica a 30 grados.
A continuacion, se mueve el eje 1 de Station_A de forma independiente hasta
la posicion de 750 grados (2 revoluciones mas 30 grados). En el mismo momento
en que cambia al modo normal, se cambia la posicidn légica a 390 grados (1
revolucion mas 30 grados).

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

Limitaciones

1.102 IndReset - Restablecimiento independiente
Independent Axis
Continuacion

Esta instruccion sélo puede ejecutarse cuando todos los ejes activos que se
encuentren en el modo normal estén parados. Todos los ejes activos de todas las
unidades mecanicas conectadas al mismo planificador de movimientos deben
permanecer parados. El eje independiente que se desea cambiar al modo normal
también debe estar en reposo. En el caso de los ejes que se encuentran en el
modo normal, esto se consigue ejecutando una instruccién de movimiento con el
argumento fine. El eje independiente se detiene con una instruccién IndCMove
con Speed: =0 (seguida de un periodo de espera de 0,2 segundos),

IndRMove IndAMove, o IndDMove.

La resolucién de las posiciones se reduce al alejarse de la posicién l6gica 0. Por
tanto, un eje que gira progresivamente mas y mas desde la posicién 0 debe ser
puesto a cero con la instruccion IndReset, utilizando un argumento distinto de
\Old.

No es posible cambiar el sistema de medicion de los ejes lineales.

Para garantizar una puesta en marcha adecuada tras ejecutar IndReset con un
eje y utilizando un sistema de medicion relativo (modificadores de sincronizacion),
es necesario afadir un retardo adicional de 0,12 segundos tras la instruccion
IndReset.

El unico eje del robot que puede usarse como eje independiente es el eje 6. Sin
embargo, también puede usarse la instruccion IndReset con el eje 4 de los
modelos IRB 1600, 2600 y 4600 (excepto para la version ID). Si se utiliza IndReset
con el eje 4 del robot, el eje 6 no debe estar en el modo independiente.

Si esta instruccion va precedida de una instruccion de movimiento, ésta ultima
debe programarse con un punto de paro (zonedata fine), no un punto de paso.
De lo contrario, no sera posible reanudar la ejecucion tras una caida de suministro
eléctrico.

IndReset no puede ejecutarse en rutinas de RAPID que estén conectadas a los
siguientes eventos especiales del sistema: PowerOn, Stop, QStop, Restart o Step.

IndReset sélo conmuta el estado independiente de un solo eje. No puede usarse
para detener un movimiento independiente. Para detener un movimiento
independiente, debe alcanzar una condicion de paro o el usuario debe, por ejemplo,
mover el PP a main.

Sintaxis

IndReset
[MecUnit ":="] <variable (VAR) of mecunit>","
[Axis ":="] <expression (IN) of num>
[*\" RefPos ":=" <expression (I N) of robtarget>]]
["\" RefNum ":=" <expression (IN) of num>]
[*\" Short] | ["\" Fwd] | ["\" Bwd] | ["\" Old]";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Ejes independientes en general Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.102 IndReset - Restablecimiento independiente

Independent Axis
Continuacion
Para obtener mas informacioén sobre |Consulte
Independent Axis Application manual - Controller software IRC5
Cambio de un eje al modo independien- | IndAMove - Movimiento independiente de posicion
te absoluta en la pagina 268
IndCMove - Movimiento independiente continuo
en la pagina 272
IndDMove - Movimiento independiente de posicion
delta en la pagina 276
IndRMove - Movimiento independiente de posicion
relativa en la pagina 285
Comprobacion del estado de velocidad | /IndInpos - Estado de velocidad de un eje indepen-
de los ejes independientes diente en la pagina 1385
Comprobacidn del estado de posicion |Indinpos - Estado de posicion de un eje indepen-
de los ejes independientes diente en la pagina 1383
Activacion de ejes independientes Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema, tema Motion, tipo Arm
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1 Instrucciones

1.103 IndRMove - Movimiento independiente de posicidn relativa
Independent Axis

1.103 IndRMove - Movimiento independiente de posicion relativa

Utilizacion

IndRMove (Independent Relative Movement) se utiliza para cambiar un eje de
rotacion al modo independiente y mover el eje a una posicion determinada dentro
de una revolucion.

Los ejes independientes son ejes que se mueven independientemente de los
demas ejes del sistema de robot. Dado que la ejecucion del programa prosigue
inmediatamente, es posible ejecutar otras instrucciones (incluidas las instrucciones
de posicionamiento) durante el tiempo del movimiento del eje independiente.

Si se desea mover el eje hasta una posicidn absoluta (varias revoluciones) o se
trata de un eje lineal, se debe utilizar en su lugar la instrucciéon IndAMove. Si el
movimiento debe producirse a una distancia determinada de la posicion actual,
se debe utilizar la instruccién 1ndDMove.

Esta instruccion sélo puede usarse en la tarea principal T_ROB1 o, si se cuenta
con un sistema MultiMove, en las tareas de movimiento.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

MecUnit

AXis

[ \ToRelPos ]

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion IndRMove:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 287.

IndRMove Station_A,2\ToRelPos:=p5 \Short,20;

Se mueve el eje 2 de Station_A por la ruta mas corta hasta la posicion p5 dentro
de una revolucidn (rotacion maxima x 180 grados) a una velocidad de 20 grados/s.

IndRMove MecUnit Axis [\ToRelPos] | [\ToRelNum] [\Short] | [\Fwd]
| [\Bwd] Speed [\Ramp]

Mechanical Unit
Tipo de dato: mecunit
El nombre de la unidad mecanica.

Tipo de dato: num
El numero del eje actual de la unidad mecanica (del 1 al 6).

To Relative Position
Tipo de dato: robtarget

La posicion del eje se especifica como un robtarget. Soélo se utiliza el componente
de este eje Axis en concreto. El valor se utiliza como un valor de posicién en
grados dentro de una revolucién de eje. Esto significa que el eje se mueve menos
de una revolucién.

Continua en la pagina siguiente

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID 285
3HAC050917-005 Revision: T

© Copyright 2004-2023 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Instrucciones

1.103 IndRMove - Movimiento independiente de posicion relativa
Independent Axis
Continuacion

La posicion del eje se vera afectada si el eje se desplaza utilizando la instruccion
EOFfsSet o EOFfsOn.

En el caso de los ejes del robot, se debe utilizar en su lugar el argumento
\ToRe INum.

[ \ToRelNum ]
To Relative Numeric value

Tipo de dato: num

La posicion del eje, definida en grados.

Mediante este argumento, la posicion NO se vera afectada por ningun
desplazamiento, por ejemplo EOffsSet o PDispOn.

Tiene la misma funcion que \ToRelPos, pero la posicidn se define como un valor
numeérico para facilitar el cambio manual de la posicion.

[ \Short ]
Tipo de dato: switch
El eje se mueve por la ruta mas corta hasta la nueva posicion. Esto significa que
la rotacion maxima sera de 180 grados en cualquier sentido. Por tanto, el sentido
del movimiento depende de la ubicacion actual del eje.

[ \Fwd ]
Forward
Tipo de dato: switch
El eje se mueve en sentido positivo hasta la nueva posicién. Esto significa que la
rotacion maxima sera de 360 grados y siempre en sentido positivo (con aumento
del valor de posicion).

[ \Bwd ]
Backward
Tipo de dato: switch
El eje se mueve en sentido negativo hasta la nueva posicion. Esto significa que
la rotacion maxima sera de 360 grados y siempre en sentido negativo (con
reduccidn del valor de posicion).
Si se omite el argumento \Short, \Fwd o \Bwd, se utiliza \Short como valor
predeterminado.

Speed
Tipo de dato: num
La velocidad del eje en grados/s.

[ \Ramp 1]

Tipo de dato: num

Reduccion de la aceleracion y deceleracion respecto del rendimiento maximo
(1 - 100%, 100% = rendimiento maximo).

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.103 IndRMove - Movimiento independiente de posicidn relativa
Independent Axis
Continuacion

Ejecucion de programas

Cuando se ejecuta IndRMove, el eje especificado se mueve a la velocidad
programada hasta la posicion de eje especificada, pero sélo una revolucion como
maximo. Si se programa \Ramp, se producira una reduccion de la aceleracién o
deceleracion.

Para devolver el eje al modo normal, se utiliza la instruccion IndReset. La posicion
I6gica del eje puede cambiarse en conexion con este cambio. Por ejemplo, es
posible eliminar un numero de revoluciones completas de la posicidn para evitar
que se produzca el retroceso en el giro para el movimiento siguiente.

La velocidad puede cambiarse ejecutando una instruccién IndRMove adicional (u
otra instruccion IndXMove). Si se selecciona una velocidad en el sentido opuesto,
el eje se detiene y acelera hasta la nueva velocidad y en el nuevo sentido.

Durante la ejecucion paso a paso de la instruccion, el eje se ajusta sélo en el modo
independiente. El eje empieza a moverse cuando se ejecuta la instruccién siguiente
y continta siempre y cuando continue también la ejecucién del programa. Para
obtener mas informacidn, consulte el Manual de referencia de RAPID - Descripcion
general de RAPID, seccion Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento
durante la ejecucion del programa - Ejes independientes.

Cuando se situa un puntero de programa al principio del programa o en una nueva
rutina, todos los ejes cambian automaticamente al modo normal, sin cambiar el
sistema de medicién (lo que equivale a la ejecucidn de la instrucciéon IndReset
\OlId).

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_AXIS_ACT El eje no esta activado.

Mas ejemplos

Ejemplo 1

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion IndRMove.

IndRMove Station_A,1\ToRelPos:=p5 \Fwd,20\Ramp:=50;

El eje 1 de Station_A empieza a moverse en sentido positivo hacia la posicion
p5 dentro de una revolucion (rotacion maxima 360 grados) a una velocidad de 20
grados/s. La velocidad cambia con la aceleracién/deceleracién reducida al 50%
del rendimiento maximo.

IndAMove Station_A,1\ToAbsNum:=90,20;

WaitUntil Indlnpos(Station_A,1 ) = TRUE;

IndRMove Station_A,1\ToRelNum:=80 \Fwd,20;

WaitTime 0.2;

WaitUntil IndInpos(Station_A,1 ) = TRUE;

WaitTime 0.2;

IndRMove Station_A,1\ToRelNum:=50 \Bwd,20;

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.103 IndRMove - Movimiento independiente de posicion relativa
Independent Axis
Continuacion

WaitUntil IndInpos(Station_A,1 ) = TRUE;
WaitTime 0.2;

IndRMove Station_A,1\ToRelNum:=150 \Short,20;
WaitUntil Indlnpos(Station_A,1 ) = TRUE;
WaitTime 0.2;

IndAMove Station_A,1\ToAbsNum:=10,20;

Se mueve el eje 1 de Station_A hasta las posiciones siguientes:
+ 90 grados
» 440 grados (1 revolucién + 80 grados)
« 410 grados (1 revolucion + 50 grados)
« 510 grados (1 revolucién + 150 grados)
+ 10 grados

Limitaciones

Los ejes en el modo independiente no pueden tener movimientos asignados. Si
se intenta ejecutar el eje manualmente, éste no se mueve y se muestra un mensaje
de error. Ejecute una instruccion IndReset o mueva el puntero de programa a
main para poder salir del modo independiente.

Si se produce una caida de alimentacion cuando el eje se encuentra en el modo
independiente, no es posible reanudar el programa. En este caso aparece un
mensaje de error y es necesario reiniciar un programa desde el principio.

Esta instruccidon no es recomendable en el caso de los ejes de mufieca de robot
acoplados (consulte el Manual de referencia de RAPID - Descripcion general de
RAPID, seccion Principios de movimiento y E/S - Posicionamiento durante la
ejecucion del programa - Ejes independientes).

Sintaxis
IndRMove
[MecUnit ":="] <variable (VAR) of mecunit>","
[Axis ":="] <expression (I N) of num>
["\" ToRelPos ":=" <expression (I N) of robtargets>]
IL°\" ToRelNum ":=" <expression (IN) of num>]
[*\" Short] | [*\" Fwd] | ["\" Bwd]","
[Speed ":="] <expression (IN) of num>
[*\" Ramp ":=" <expression (IN) of num>]";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Ejes independientes en general Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Independent Axis Application manual - Controller software IRC5

Cambio de nuevo al modo manual IndReset - Restablecimiento independiente en
la pagina 280

Restablecimiento del sistema de medicidn | IndReset - Restablecimiento independiente en
la pagina 280

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.103 IndRMove - Movimiento independiente de posicidn relativa

Independent Axis
Continuacion

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Otros movimientos de ejes independientes

IndAMove - Movimiento independiente de posi-
cion absoluta en la pdgina 268

IndDMove - Movimiento independiente de posi-
cion delta en la pdgina 276

IndCMove - Movimiento independiente continuo
en la pagina 272

Comprobacion del estado de velocidad
de los ejes independientes

Indinpos - Estado de velocidad de un eje inde-
pendiente en la pagina 1385

Comprobacion del estado de posicion de
los ejes independientes

IndInpos - Estado de posicion de un eje indepen-
diente en la pagina 1383

Activacion de ejes independientes

Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema, tema Motion, tipo Arm
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1 Instrucciones

1.104 InitSuperv - Restablecer toda la supervision para CAP
Continuous Application Platform (CAP)

1.104 InitSuperv - Restablecer toda la supervision para CAP

Utilizacion
InitSuperv se utiliza para iniciar la supervision de CAP. Significa que se borran
todas las listas de supervisidn y que se eliminan todas las suscripciones de E/S.

Ejemplo
PROC mainQ)
InitSuperv;
SetupSuperv diWR_EST, ACT,SUPERV_MAIN;
SetupSuperv diGA_EST, ACT,SUPERV_MAIN;
CapL p2, v100, cdatal, weavestart, weave,fine, tWeldGun;
ENDPROC

InitSuperyv se utiliza para borrar todas las listas de supervision antes de
configurar la nueva supervision.

Limitaciones
Lainstruccion InitSuperv solo debe ejecutarse una vez, por ejemplo, en el shelf
de puesta en marcha.

Sintaxis

InitSuperv *;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Consulte

Continuous Application Platform Application manual - Continuous Application
Platform

Instruccién SetupSuperv SetupSuperv - Configurar las condiciones
para la supervision de senales en CAP en la
pagina 745

Instruccién RemoveSuperv RemoveSuperyv - Eliminar la condicion de
una senal en la pdgina 627
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1 Instrucciones

1.105 InvertDO - Invierte el valor de una sefnal de salida digital
RobotWare Base

1.105 InvertDO - Invierte el valor de una seinal de salida digital

Utilizacion

InvertDO (Invert Digital Output) invierte el valor de una senal digital de salida (0
>1y1->0).

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

Signal

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion InvertDO:

InvertDO dol5;
Se invierte el valor actual de la sefal do15.

InvertDO Signal

Tipo de dato: signaldo
El nombre de la senal a invertir.

Ejecucion de programas

Se invierte el valor actual de la sefial (consulte la figura siguiente).
En la figura siguiente se muestra la inversidn de una senfal digital de salida.

1
Nivel de la senal

0
\ Ejecucién de la instruccion InvertDO
/ Ejecucion de la instruccion InvertDO

Nivel de la senal
0

xx0500002164

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_NO_ALIASIO_DEF La variable de sefial es una variable declarada en RAPID.
No se ha conectado a una sefal E/S definida en la configu-
racion de E/S con la instruccion AliaslO.

ERR_NORUNUNIT Se ha perdido el contacto con el dispositivo de E/S.

ERR_SIG_NOT_VALID La sefal de E/S no esta disponible (solo valido para el bus
de campo ICI).

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.105 InvertDO - Invierte el valor de una sefal de salida digital

RobotWare Base
Continuacion

Sintaxis
InvertDO

[Signal ":="] <variable (VAR) of signaldo>";"~

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion so-
bre

Consulte

Instrucciones de entrada/salida

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Funcionalidad de entrada/salida en
general

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Configuracion de E/S

Manual de referencia técnica - Parametros del siste-
ma
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1 Instrucciones

1.106 10BusStart - Start of 1/0 network

1.106 IOBusStart - Start of I/0 network
RobotWare Base

Utilizacion

10BusStart se utiliza para poner en marcha una determinada red de E/S.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion 10BusStart:

La instruccién pone en marcha la red de E/S con el nombre IBS.

Ejemplo 1

10BusStart "IBS";
Argumentos

10BusStart BusName
BusName

Tipo de dato: string

El nombre de la red de E/S que se desea poner en marcha.

Ejecucion de programas

Se pone en marcha la red de E/S cuyo nombre se especifica en el parametro

BusName.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error
ERR_NAME__INVALID El nombre de la red de E/S no existe.
Sintaxis
10BusStart
[ BusName ":=" ] < expression (IN) of string>";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Coémo obtener el estado de la red de E/S

I0BusState - Obtener el estado actual de una
red de E/S en la pagina 294

Configuracién de E/S

Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema
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1 Instrucciones

1.107 I0BusState - Obtener el estado actual de una red de E/S
RobotWare Base

1.107 10BusState - Obtener el estado actual de una red de E/S

Utilizacion
I10BusState se usa para leer el estado de una red de E/S determinada. Su estado
fisico y estado logico definen el estado de una red de E/S.

Ejemplos basicos
Los ejemplos siguientes ilustran la instruccion 10BusState.

Ejemplo 1
VAR busstate bstate;
I0BusState "IBS", bstate \Phys;
TEST bstate
CASE 10BUS_PHYS_ STATE_RUNNING:
1 Possible to access the signals on the IBS bus
DEFAULT:
1 Actions for not up and running IBS bus
ENDTEST
Esta instruccion devuelve el estado fisico de la red de E/S de IBS en la variable
bstate del tipo busstate.
Ejemplo 2
VAR busstate bstate;
I0BusState "IBS"™, bstate \Logic;
TEST bstate
CASE 10BUS_LOG_STATE_STARTED:
1 The IBS bus is started
DEFAULT:
1 Actions for stopped IBS bus
ENDTEST
Esta instruccion devuelve el estado légico de la red de E/S de IBS en la variable
bstate del tipo busstate.
Argumentos
I0BusState BusName State [\Phys] | [\Logic]
BusName
Tipo de dato: string
El nombre de la red de E/S cuyo estado se desea averiguar.
State

Tipo de dato: busstate

La variable en la que se devuelve el estado de la red de E/S. Consulte los datos
predefinidos del tipo busstate que aparecen mas abajo, en Ejecucion de
programas.

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

[\Phys]

[\Logic]

1.107 10BusState - Obtener el estado actual de una red de E/S
RobotWare Base
Continuacion

Physical
Tipo de dato: switch

Si se utiliza este parametro, se lee el estado fisico de la red de E/S .

Logical
Tipo de dato: switch

Si se utiliza este parametro, se lee el estado ldgico de la red de E/S.

Ejecucion de programas

Devuelve en el parametro State el estado de la red de E/S especificado en el
parametro BusName.

Los estados logicos de la red de E/S describen el estado cuya activacion puede
solicitar el usuario. El estado de la red de E/S se define en la tabla siguiente cuando
se utiliza el argumento opcional \Logic.

Valor de retor- |Constante simbolica Comentario

no

10 IOBUS_LOG_STATE_STOPPED El bus se ha detenido debido a un
error 2)

11 IOBUS_LOG_STATE_STARTED El bus se ha iniciado 1)

El estado fisico de la red de E/S describe el estado cuya activacion puede ordenar
el controlador de bus de campo. El estado de la red de E/S se define en la tabla
siguiente cuando se utiliza el argumento opcional \Phys.

Valor de retorno | Constante simboélica Comentario

20 I0OBUS_PHYS_STATE_HALTED |El bus se ha detenido 3

21 IOBUS_PHYS_STATE_RUNNING |Bus en funcionamiento 1

22 IOBUS_PHYS_STATE_ERROR  |El bus no est4 trabajando 2

23 IOBUS_PHYS_STATE_STARTUP |El bus esta en el modo de puesta en
marcha. No se comunica con ningtin
dispositivo de E/S.

24 IOBUS_PHYS_STATE_INIT El bus sélo ha sido creado 3

o

El estado de la red de E/S se define en la tabla siguiente cuando no se utiliza
ninguno de los argumentos opcionales, \Phys ni \Logic.

Valor de retorno | Constante simbolica Comentario
0 BUSSTATE_HALTED El bus se ha detenido 3
1 BUSSTATE_RUN Bus en funcionamiento 1)
2 BUSSTATE_ERROR El bus no esta trabajando 2
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.107 I0BusState - Obtener el estado actual de una red de E/S

RobotWare Base
Continuacion

Gestion de errores

Valor de retorno | Constante simbolica Comentario

3 BUSSTATE_STARTUP El bus esta en el modo de puesta en
marcha. No se comunica con ningun
dispositivo de E/S.

4 BUSSTATE_INIT El bus sélo ha sido creado 3

1) Si la red de E/S esta funcionando, el estado devuelto en el argumento State
de la instruccion 10BusState puede ser 10BUS_LOG_STATE_STARTED,
10BUS_PHYS STATE_RUNNING o BUSSTATE_RUN en funcion de si se utilizan o no
parametros opcionales en 10BusState.

2) Si la red de E/S se ha detenido debido a algun error, el estado devuelto en el
argumento State puede ser 10BUS_LOG_STATE_STOPPED,

10BUS_PHYS STATE_ERROR o BUSSTATE_ERROR en funcién de si se usan
parametros opcionales en 10BusState.

%) No es posible obtener este estado en el programa de RAPID con la versién
actual de Robotware - OS.

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error
ERR_NAME__INVALID El nombre de la red de E/S no existe.
Sintaxis
10BusState

[ BusName ":=" ] < expression (IN) of string> *,"
[ State ":=" ] < variable (VAR) of busstate>
[ "\ Phys] | [ "\" Logic] =;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion so-| Consulte
bre

Definicion de estado de la red de |busstate - Estado de la red de E/S en la pagina 1663
E/S

Inicio de la red de E/S I0BusStart - Start of I/O network en la pagina 293

Funcionalidad de entrada/salida en | Manual de referencia técnica - RAPID Overview
general

Configuracion de E/S Manual de referencia técnica - Parametros del sistema
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1 Instrucciones

1.108 IODisable - Desactivar un dispositivo de E/S
RobotWare Base

1.108 IODisable - Desactivar un dispositivo de E/S

Utilizacion

I0Disable se utiliza para desactivar un dispositivo de E/S durante la ejecucion
del programa.

Los dispositivos de E/S se activan de forma automatica después de la puesta en
marcha si estan definidos en los parametros del sistema. En las ocasiones en que
sea necesario, es posible desactivar o activar los dispositivos de E/S durante la
ejecucion del programa.

ﬂ Nota

No se puede desactivar un dispositivo de E/S cuyo Unit Trustlevel tenga el valor
Required.

Ejemplos basicos

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instrucciéon 10Disable:

Consulte también Mas ejemplos en la pagina 298.

Ejemplo 1
CONST string boardl:="boardl";
10Disable boardl, 5;
Desactivar un dispositivo de E/S denominado boardl. Esperar un méaximo de 5
segundos.
Argumentos
I0Disable UnitName MaxTime
UnitName
Tipo de dato: string
El nombre de un dispositivo de E/S (el nombre de dispositivo debe estar presente
en los parametros del sistema).
MaxTime
Tipo de dato: num
El periodo maximo permitido para el tiempo de espera, expresado en segundos.
Si se agota este tiempo antes de que el dispositivo de E/S haya finalizado los
pasos de desactivacion, se llamara al gestor de errores, si lo hay, con el codigo
de error ERR_IODISABLE. Si no hay ningun gestor de errores, se detiene la
ejecucion del programa. Los pasos de desactivacion del dispositivo de E/S siempre
contintan con independencia de MaxTime o del error.
La desactivacién de un dispositivo de E/S requiere de 0 a 5 segundos
aproximadamente.
Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.108 IODisable - Desactivar un dispositivo de E/S

RobotWare Base
Continuacion

Ejecucion de programas

El dispositivo de E/S especificado inicia los pasos de desactivacion. La instruccion
esta preparada tan pronto como terminen los pasos de la desactivacion. Si se
agota el tiempo limite MaxT ime antes de que el dispositivo de E/S haya finalizado
los pasos de desactivacion, se genera un error recuperable.

Después de la desactivacion de un dispositivo de E/S, el establecimiento de salidas
de esta unidad dara lugar a un error.

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre

Causa del error

ERR_I0DISABLE

El tiempo limite de espera se alcanza antes de que el dis-
positivo de E/S se desactive.

ERR_NAME_ INVALID

El nombre del dispositivo de E/S no existe.

ERR_TRUSTLEVEL

El dispositivo de E/S no puede desactivarse si Unit Trustle-
vel tiene el valor Required.

Mas ejemplos

A continuacion aparecen mas ejemplos de la instruccion 10Disable.

Ejemplo 1

PROC go_home()

VAR num recover_flag :=0;

1 Start to deactivate 1/0 unit boardl
recover_flag := 1;

I0Disable "boardl™, O;

! Move to home position

Moved home, v1000,fine,tooll;

I Wait until deactivation of 1/0 unit boardl is ready

recover_flag := 2;
10Disable "boardl™, 5;
ERROR
IF ERRNO = ERR_IODISABLE THEN
IF recover_flag = 1 THEN
TRYNEXT;
ELSEIF recover_flag = 2 THEN
IF RemaningRetries() > 0 THEN
RETRY;
ELSE
RAISE;
ENDIF
ENDIF
ELSE

ErrWrite "10Disable error', "Not possible to deactivate 1/0

unit boardl™;

Continua en la pagina siguiente
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1.108 IODisable - Desactivar un dispositivo de E/S
RobotWare Base
Continuacion

Stop;
ENDIF
ENDPROC
Con el fin de ahorrar tiempo de ciclo, se desactiva el dispositivo de E/S boardl
durante el movimiento del robot hasta la posicién home. Cuando el robot se
encuentra en la posicion home, se realiza una comprobacién para determinar si el
dispositivo de E/S board1 se ha desactivado completamente. Después del nimero
maximo de reintentos (4 con un tiempo de espera de 5 s), la ejecucién del robot
se detiene con un mensaje de error.

El mismo principio puede usarse con 10Enable (de esta forma, se ahorra tiempo
de ciclo en comparacion con 10Disable).

Sintaxis
I10Disable

[ UnitName ":=" ] < expression (IN) of string> *°,
[ MaxTime ":=" ] < expression (IN) of num> *;*

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre |Consulte

Activacion de un dispositivo de E/S IOEnable - Activar un dispositivo de E/S en la
pdgina 300
Instrucciones de entrada/salida Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Funcién de entrada/salida en general | Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Configuracién de E/S Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema
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1 Instrucciones

1.109 IOEnable - Activar un dispositivo de E/S

RobotWare Base

1.109 IOEnable -

Activar un dispositivo de E/S

Utilizacion

I0Enable se utiliza para activar un dispositivo de E/S durante la ejecucion del
programa.

Los dispositivos de E/S se activan de forma automatica después del inicio, si estan
definidos en los parametros del sistema. En las ocasiones en que sea necesario,
los dispositivos de E/S pueden desactivarse y activarse durante la ejecucion del
programa.

La accién del controlador al activar un dispositivo de E/S depende del Unit
Trustlevel definido en los parametros del sistema.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Argumentos

UnitName

MaxT ime

El ejemplo que aparece a continuacion ilustra la instruccion 10Enable:

Consulte también Mds ejemplos en la pagina 301.

CONST string boardl:="boardl";

I0Enable boardl, 5;
Activar un dispositivo de E/S denominado boardl. El tiempo de espera es de 5
segundos.

I10Enable UnitName MaxTime

Tipo de dato: string

El nombre de un dispositivo de E/S (el nombre de un dispositivo de E/S debe estar
presente en los parametros del sistema).

Tipo de dato: num

El periodo maximo permitido para el tiempo de espera, expresado en segundos.
Si se agota este tiempo antes de que el dispositivo de E/S haya finalizado los
pasos de activacion, se llamara al gestor de errores, si lo hay, con el cédigo de
error ERR_10ENABLE. Si no hay ningun gestor de errores, se detiene la ejecucion.
Los pasos de activacion del dispositivo de E/S siempre continian con
independencia de MaxTime o del error.

La activacion de un dispositivo de E/S requiere de 2 a 5 segundos
aproximadamente.

Ejecucion de programas

El dispositivo de E/S especificado inicia los pasos de activacion. La instruccion
queda preparada tan pronto como terminan los pasos de la activacion. Si se agota
el tiempo limite MaxT ime antes de que el dispositivo de E/S haya finalizado los
pasos de activacidn, se genera un error recuperable.

Continua en la pagina siguiente
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1.109 IOEnable - Activar un dispositivo de E/S
RobotWare Base
Continuacion

Después de una secuencia de 10Disable - I0Enable, todas las salidas del
dispositivo de E/S actual vuelven a los valores anteriores (antes de 10Disable).

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de
sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error

ERR_I10ENABLE El tiempo limite se agota antes de que el dispositivo de E/S
se active.

ERR_NAME_ INVALID El nombre del dispositivo de E/S no existe

ERR_BUSSTATE La red de E/S se encuentra en el estado de error o entra
en el estado de error antes de que el dispositivo de E/S se
active.

Mas ejemplos

10Enable también puede utilizarse para comprobar si algun dispositivo de E/S
esta desconectado por algin motivo.

A continuacion aparecen mas ejemplos de como usar la instruccion 10Enable.

Ejemplo 1
VAR num max_retry:=0;
10Enable "boardl™, O;
SetDO boardl_sig3, 1;
ERROR
IF ERRNO = ERR_I0ENABLE THEN
IF RemaningRetries() > 0 THEN
WaitTime 1;
RETRY ;
ELSE
RAISE;
ENDIF
ELSE
ErrWrite "I10Enable error™, "Not possible to activate 1/0 unit
boardl";
Stop;
ENDIF
Antes de usar sefales del dispositivo de E/S boardl, se realiza una comprobacién
mediante un intento de activacidn del dispositivo de E/S con un tiempo limite de
0 segundos. Si la comprobacidn falla, se salta al gestor de errores. En el gestor
de errores, la ejecucion del programa espera durante 1 segundo y se hace un
nuevo intento. Después de 4 reintentos, el error ERR_10ENABLE se propaga hacia
la rutina desde la que se llama a esta rutina de prueba.
Sintaxis
I0Enable
[ UnitName ":=" ] < expression (IN) of string>" ,*
Continua en la pagina siguiente
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1.109 IOEnable - Activar un dispositivo de E/S
RobotWare Base
Continuacion

[ MaxTime® :=" ] < expression (IN) of num > *;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Desactivacion de un dispositivo de
E/S

IODisable - Desactivar un dispositivo de E/S en la
pagina 297

Instrucciones de entrada/salida

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Funcionalidad de entrada/salida en
general

Manual de referencia técnica - RAPID Overview

Configuraciéon de E/S

Manual de referencia técnica - Parametros del siste-
ma
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1 Instrucciones

1.110 IOEventMessage: activar/desactivar mensajes de eventos de E/S desde el dispositivo

RobotWare Base

1.110 IOEventMessage: activar/desactivar mensajes de eventos de E/S desde el

dispositivo

Utilizacion

Ejemplos basicos

I0EventMessage se utiliza para definir si deben enviarse mensajes de eventos
de E/S desde el dispositivo de E/S.

Normalmente, puede utilizarse para un ciclo de alimentacion planificado o una
desconexion del dispositivo de E/S, por ejemplo durante un cambio de herramienta
con FastDeviceStartup. Para obtener mas informacion sobre FastDeviceStartup,
consulte Application manual - PROFINET Controller/Device.

El ejemplo que se muestra a continuacion ilustra la instruccion 10EventMessage:

Ejemplo
PROC I0EventMessage(switch \On | switch \Off, string DeviceName);
Argumentos
I0EventMessage [\On] | [\OFff] DeviceName
[\On]
Tipo de dato: switch
Activar los mensajes de eventos de E/S desde el dispositivo.
[\Off]

Tipo de dato: switch
Desactivar los mensajes de eventos de E/S desde el dispositivo.

Ejecucion de programas

PERS string TC_I0 :="ToolChanger_I10"
1 1/0 Device name

PROC setTool(num Tool)
IWe will now switch tool and thus shut down the current active
tool, we stop event logs while performing toolchange

I0EventMessage \Off, TC 10;
I Stop Event Messages

IF (tool = 1) THEN
SetDO Tool2_PS, 0;
1 shut down Power supply Tool 2
WaitDi Tool_Active, O\MaxTime:=1;
I wait for device to shut down

SetDO Tooll PS, 1;

! power up Tool 1

WaitDi Tool Active, 1\MaxTime:=1;
1 wait for device to activate

Continua en la pagina siguiente
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1 Instrucciones

1.110 IOEventMessage: activar/desactivar mensajes de
RobotWare Base
Continuacion

eventos de E/S desde el dispositivo

I Check device is up and running OK
IF (I0UnitState (TC_10) = IOUNIT_RUNERROR) THEN
Log "ERROR: Unit is not working because of some runtime

error.";

ELSEIF (10UnitState (TC_I0) = I0OUNIT_OTHERERR) THEN
Log "ERROR: Other configuration or startup errors.";

ENDIF

IF (tool = 2) THEN

1Same as above but for tool 2

! Toolchange finished, now we want event logs active again

I10EventMessage \On, TC_I0;

I Turn Event Messages

ENDPROC

Gestion de errores

Pueden generarse los errores recuperables enumerados a continuacion. Estos
errores pueden ser gestionados en un gestor de errores. El valor de la variable de

sistema ERRNO cambia a:

Nombre Causa del error
ERR_NAME_INVALID El nombre del dispositivo de E/S no existe
Sintaxis
I10EventMessage

[ "\"on] | [ "\" Off]

[ DeviceName * :=" ] < expression (IN) of string > ~;

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Puesta en marcha rapida del disposi-
tivo

Application manual - PROFINET Controller/Device
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1 Instrucciones

1.111 IPathPos - Obtener valor robtarget de la linea central en la oscilacién
Continuous Application Platform (CAP)

1.111 IPathPos - Obtener valor robtarget de la linea central en la oscilacion

Utilizacion

IPathPos se utiliza para obtener la posicion de la linea central durante la oscilacion
con CAP.

Esta funcion se utiliza principalmente junto con la funcionalidad de seguimiento.
Es necesario activar la oscilacion y las sefales de sincronizacién tanto en el lado
izquierdo como el derecho.

Ejemplo basico

Argumentos

p_robt

sen_pos

intpt

[\NoDispl]

[\EOffs]

connect intpt, TRP_ipathpos IPathPos p_robt, sen_pos, intpt;

Cuando p_robt obtiene un nuevo valor calculado, se envia la interrupcion intpt
y se ejecuta la rutina TRAP TRP_ipathpos.

IPathPos p_robt, sen_pos, intpt [\NoDispl] [\EOffs]

Tipo de dato: robtarget

p_robt mantiene el valor mas reciente de robtarget calculado.

Tipo de dato: pos

sen_pos no se utiliza.

Tipo de dato: intno

intpt especifica la interrupcidn que se recibira cada vez que se asigne un nuevo
valor a p_robt.

Tipo de dato: switch

Si se especifica \NoDispl, el valor devuelto en PERS p_robt no incluird ningtn
desplazamiento que pudiera especificarse mediante las instrucciones PDispSet
y PDispOn de RAPID.

Tipo de dato: switch

Si se especifica [\EOTfs], el valor devuelto en PERS p_robt incluira cualquier
desplazamiento que pudiera especificarse mediante la instruccion EOffsSet de
RAPID.

Limitaciones

Es necesario activar la oscilacidn y la sincronizacién de oscilacion (con o sin
seguimiento).

Continua en la pagina siguiente
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1.111 IPathPos - Obtener valor robtarget de la linea central en la oscilacién
Continuous Application Platform (CAP)

Continuacion

Sintaxis

IPathPos

[p_robt ":="] < persistent (PERS) of robtarget > *,*
[sen_pos ":="] < persistent (PERS) of pos > *,"
[Interrupt ":="] < variable (IN) of intnum >

[*\" EOffs ]
[*\" NoDispl ] ";"

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre

Consulte

Continuous Application Platform

Application manual - Continuous Application
Platform

Instruccién CapWeaveSync

CapWeaveSync - Configurar senales y nive-
les para la sincronizacion de oscilacion en la
pagina 134

Instrucciéon CapAPTrSetup

CapAPTrSetup - Configuracion de un segui-
miento de punto At-Point-Tracker en la pagi-
na 85

Instrucciéon CapLATrSetup

CapLATrSetup - Configurar un sensor de
seguimiento anticipatorio en la pagina 124
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1 Instrucciones

1.112 IPers - Interrupcion en caso de cambio de valor de una variable persistente

RobotWare Base

1.112 IPers - Interrupcidn en caso de cambio de valor de una variable persistente

Utilizacion

IPers (Interrupt Persistent) se utiliza para solicitar y activar la generacion de
interrupciones en caso de cambio de valor de una variable persistente.

Ejemplos basicos

Ejemplo 1

Los ejemplos que aparecen a continuacion ilustran la instruccion IPers:

VAR intnhum perslint;
PERS num counter := 0;

PROC main(Q)
CONNECT perslint WITH iroutinel;
IPers counter, perslint;
IDelete perslint;

ENDPROC

TRAP iroutinel
TPWrite '""Current value of counter = " \Num:=counter;
ENDTRAP
Solicitita una interrupcién que debe tener lugar cada vez que cambie el valor de
la variable persistente counter. En este caso, se realiza una llamada a la rutina
TRAP iroutinel.

Argumentos

[ \Single ]

[ \SingleSafe ]

IPers [ \Single ] | [ \SingleSafe ] Name Interrupt

Tipo de dato: switch
Especifica si la interrupcion debe producirse una sola vez o de forma ciclica.

Si se utiliza el argumento Single, la interrupcion se produce como maximo una
sola vez. Si se omiten los argumentos Single y SingleSafe, se genera una
interrupcién cada vez que se cumpla la condicion.

Tipo de dato: switch

Especifica que la interrupcion es Unica y segura. Para la definicion de Unica,
con