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Curve Follow ProjektViereck_20kg g7 X
QI Roboter wihlen: z autonox articcG-1803-20kg (AT-00014) ~ [ Anfahren/Zuriickfahren jeder Kurve
Referenz wahlen: I nP-20kg ~»  Operationsgeschwindigkeit (mm/s) 50.000 EI
.; Werkzeug auswahlen: -« Achswinkel Toleranz (mm) 0.500 E|
| Objekt: Viereck Annaherung | I + p—
Frogramm: Viereck_20kg — ———
@f Type WValue (mm | deg)
@’ Normal (N) > 100.000 B
| @ sichtbarer Werkzeugpfad = Mehr Optionen
Pfadei
.; neens Zuriickziehen C -
Wahlen Sie die Kurve ~ . Wahlen Sie die Kurve - |
.—L Type Value (mm | deg)
’ Edit path settings
» P . Normal (N) ~ 100.000 =
‘ Pfadpunkte: 22
Programm Ereginis

script (mm,deg) transl(x,y,z)*rotz(rz)*... R | r' E
Pfad zur Werkzeugkorrektur: —_—
= rotz(8)
= Alogrithmus wahlen: Minimale Werkzeugorientierung andern Lehren + O Bevorzugte Werkzeugpfad anzeigen
%’ Optimierungsparameter
.E Standard wiederherstellen () Geschatzten Werkzeugpfad anzeigen
= Erlaubt einem Werkzeug eine Z-Rotation von +/- 180.00 = Grad in Schritten von  20.00 3 deg
t @ Home 20 kg - ) Bevorzugte Achswinkel fiir den Startpunkt
@n, Start_20kg Strom einstellen 0.0000  |3| 0.0000 |3 90.0000 |3 0.0000 3 15.0000 |3 00000 5 [
’ ‘/ Cell Standard wiederherstellen 78.5, 8.9, 126.9, 8.8, 52.2, 78.5 ™
. ) NP-part
V¥ NP-part Sg%rt 2001 @ Automatische Aktualisierung
N = 5 Aktualisieren Simulieren
(% Kurve Pfad erfolgreich gelést.

A 500x500%20
g?#” Viereck
v ‘/ Programme_30kg
> E Hauptprogramm
[ 2 E Auf Start_fahren_...
2 E Auf Home_fahren...
> % Kurve_30kg

"'i Kurve_30kg
f:, Viereck_30kg
% Viereck_30kg

Curve Follow ProjektViereck_20kg autonox Robetics articcg-2267-30kg (AT_00006-5E01) Panel

K w | » ||| rye I > 2064 5| Viereck_20kg Zeit: 2.25 X%




