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Curso de Programacion basica Fanuc-Kuka >
SEAT

INSTRUCCIONES DE MOVIMIENTO

Instruccion pardmetros
A A
's \ r ™~
Tipo de punto de , velocidad  precision ’ herramienta
movimiento destino ’ definida
Comandos de FAN Uc
Movimiento TPE
Articulaclo PTP ' J
Lineal LIN f KLIN L
Circular CIRC/KCIRC C
Coordenadas Posicion | 1,2,3... P[11,P[2],P[3]...
Variables de Posicién PR[11,PR[2]....
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Comandos de
Movimiento

Velocidad PTP

VB=1-100%

FANUC

TPE
1-100%

Velocidad TCP Lineal

VB=1-2000mmis

1-2000 mmisec

VVeloc . TCP Rotacional

VB=1-360 deg/s

1- 360 ded/sec

Aceleracion ACC=1-100% ACC 1-150%

Zona aproximacion VE=1-100% CNT 0-100

Zona exacta VE=0% IGenau=0 FINE
|Genau=1,5,10,.mm CD 1-100

Zona alta precision

Herramienta

Wzg=1...16

UTool_Num=12,..

Sistema Coordenadas

Base[0]

Uframe_Num=1,2,
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sSec
msec

SEAT
FANUC  Instrucciones de movimiento Standard del lenguaje TPE ”
Tipo de posicién:
Punte con coordenadas. Admite un valor etre 1y 32767
[CHOICE] Son independientes para caila programa y si estin
F1 " [4rlllihlllmrlllmlllllllllhtmllhuus
Registro de posiclon. Aumite un valor entre 1y 200 i i ian:
2 PR[ Qmm“m“n“m“ tipo de terminacion: EXACTITUD
[cm}ics] __ [cHozcE]
Numero o Nombre de F F4
i n i
La posicisn Y et 4l ot
1- 32767 2 Cnt ? Cnt 3 Arc
3 Co 4 skip/LBL[]
A J 5 offset/Frames
6 foset,PH[1 ]
/ Incrementa
J P [1] 50% FINE ACC 100 8 ---next page---
1 Tool_oOffset
2 Tool_offset,Pr[
3 TIME BEFORE
. . 4 skip,LBL,PR
Opciones del movimiento: 5 71 AFTER
Tipo de contiene Velocidad: 6 DISTANCE BEFORE
Movimiento: la coordenada Entra directamente el valor 7/ PTH
8 ---next page---
[CHOICE] S ——
qu Joint REGL] TER wolocidad ol contenido 1 Independent EV
2 Linear A 2 Simultaneous EV
- [cHOICE] 3
3 Circular F4 [Para pumtog L0 € 4
1 % 1 mm/sec L
2 Sec 2 cm/min 6
3 msec 3 inch/min 7
(Para puntos g deg/sec 8 ---next page---
6
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Instrucciones de movimiento Standard del lenguaje KUKA mediante formulario “in line”

B3 ~| ve- 1750 [mmis] VE- ﬁ% ACC= [100 % WZg- F SPSTrig= I]E+ [1/100s]

T

VvB= [1750 [mmys] VE= [0 % ACC=[100 % WZg=[1 SPSTrig= [0 [1/100s]

v] vB-[100 % VE- [0 % AccC- [100 % Wzg- [1 SPSTrig- [0 [1/100s]

1 2 3 4 S 6
Campo | Den. del campo Funcion Rango de valores
1 PTP Tipo de movimiento PTP. LIN, CIRC
2 VB Velocidad del movimiento | 1.--- 100 % del valor ma-
Ximo
0 ... 100 % de la mitad del
aso
3 VE Entorno de aproximacion P 2 oo :
(0% = sin posicionamiento
aproximado)
i 1 ... 100 9% del valor ma-
- ACC Aceleracion e
Numero de la herramienta
v el a utilizar e
6 SPSTrig Eﬁgtn de operacion del 0 ... 100 /5908
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Instrucciones de movimiento Tecnologico del lenguaje KUKA mediante formulario “in line”

P ~| vB- (1750 [mmis] Genau= Jo mm ACC= 100 % WZg= |1 SPSTrig= o
[1/100s] | | | | |
P& ~| ve- 1750 (mmis] Genau= [0 mm ACC= [100 % WZg=[1 SPSTrig= [0
[1/100s] | | | | |
1 2 3 4 5 6
Campo | Den. del campo Funcion Rango de valores
1 KLIN Tipo de movimiento KLIN, KCIRC
2 VB Velocidad de trayectoria 1... 2000 mm/s
0 ... 300 mm de la mitad del
L paso
3 Genau Entorno de aproximacion : . ,
(O mm = sin posicionamiento
aproximado)
. 1 ... 100 % del valor ma-
4 ACC Aceleracion .
Numero de la herramienta
z Wzg a utilizar o 12
5 SPSTrig hioo de operacion del g 100 1/;p9s

Formacion SEAT



Curso de Programacion basica Fanuc-Kuka

Entorno de posicionamiento aproximado

con VE 100% y VB 1000mm/s con VE 50% y VB 1000mm/s

Py méximo
Pa

IUN _~] vB=[1000 [mmys] VE= [50 % ACC= |100 % WZg=[1 SPSTrig= [0 [1/100s] FP

El posicionamiento aproximado depende la velocidad “VB”, es decir, que el mayor posiciona-
miento aproximado se alcanza con VE=100 %. Con VE=100 % y VB=1000 mm/s el posicio-
namiento aproximado comenzaria en la mitad de la distancia entre los puntos P+ v Ps.

2000 Pos. de

aproximacion

Z— 50% de VE

A\

P3
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EJEMPLO DE PROGRAMACION DE INSTRUCCIONES DE MOVIMIENTO

Una vez grabada las posiciones P1, P2, P3 queremos realizar el movimiento entre ellas desde

la posicion actual con la velocidad de reproduccion registrada y aceleracion predefinida al
1Nna;

pl 1° caso:
. Pﬁ
j— , Sin tener en cuenta la linealidad del movimiento
@_IOO%;" entre P1y P2
Jé{ Trayectoria de aproximacion del 10% al punto
. 50% . :
2 Yy P1 en funcion de la velocidad y de paso exacto
N \ , °  porP2yP3.
\\.-._z'f
p2
LENGUAJE KUKA LENGUAJE TPE FANUC
1 PTPVB=100% VE=10% ACC=100% Wzg= 1 TP[1]100% CNT20 ACC 100
2 PTPVB=50% VE=0% ACC=100% Wzg= 1 T P[2]50% FINE ACC 100
3 PTP VB=25%VE=0% ACC=100% Wzg=I T P[3] 25% FINE ACC 100
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2° caso:
Teniendo en cuenta la linealidad del movimiento entre P1 y P2
Trayectoria de esquina de 10mm al punto P1 (independiente de la velocidad) y de

paso exacto por P2 v P3.
& e 1l ® p3
\'?Za// /
- — !
~ - '
!

'd ~

LENGUAJE KUKA LENGUAJE TPE FANUC

1 KLINVB=200 mm/'s GENAU=10mm ACC=100% Wzg=1 L P[1] 200 mm/s CD10ACC 100
2 LINVB=100 mm/s VE=0% ACC=100% Wzg=1 L P[2] 100 mm/s FINE ACC 100
IPTPVB=250VE=0% ACC=100% Wzg=1 J P[3] 25% FINE ACC 100
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