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# RoboDK - STATION ROBODK - Professional (IRIDIUM CNC INC) - X
Fichier Editer Programme Affichage Outils Utilitaires Connecter Aide

WO O2C HY U@ DK & BE LA EOF0S G
w B STATION ROBODK
w _|_Fanuc R-2000iA/...

w £ Fanuc R-2000... Robot : G Fanuc R-2000iA/210F

S of v
SPINDLE Repesk £ NABLE Type Value (mm | deg)
w * TABLE outil: Q) SPINDLE v

Programme : JIG_PHX12 9 v4_1_T1 [+X, 0, 0] ~ 1800.000
& JIG PHX12 S
] Parcours d'outil visible

Approche Ajouter Supprimer

= Plus d'options

Normal (N) ~ |-700.000
Parcours

Rétracter Ajouter Supprimer
Sélectionner fichier CN v = Sélectionner fichier CN

Type Value (mm | de:
Points du parcours : 197 yp (mm | deg)
Original file: JIG PHX12-9 v4.apt

Evénements du Programme

Script (mm,deg) transl(x,y,z)*rotz(rz)*...
Offset du parcours : Pt ( €) (.y.2) (r?) = C

[
E JIG PHX12 9 v4 Choisir algorithme : Changement d'orientation minimal
E J|G_PHX1 2_9_\,4_ Paramétres d'optimisation

B JIG_PHX12.9. v4_... Défaut

v | Enseigner @ Montrer le parcours préferé

O Montrer parcours approximé

Permettre a l'outil de tourner en Z +/- |180.00 '+

deg par intervalles de | 20.00 =| deg

Joints de départ préférés

0.0000 $/0.0000 +/0.0000 $/0.0000 [$/0.0000 Fl0.0000 3 | [

Défaut Définir actuels -9.1, 24.8, -18.5, 92.1, -81.1, 71.1

V] Mise & jour automatique
Mettre & jour Simuler
Parcours généré avec succés.





