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RobotStudio™ pro IRCS5.
Uzijte si skutecné True Offline Programming ™.

Skutecné offline programovani Technologie VirtualRobot™

RobotStudio™ 6 je pfednim produktem na trhu pro offline Pro dosazeni skute¢ného offline rezimu vyuziva
programovani. Svyminovymiprogramovacimi metodami RobotStudio™ 6 technologii ABB VirtualRobot™. Tato
stanovuje ABB standardy pro programovani robotl po celém technologie byla vynalezena pfed vice nez deseti lety.

svété. Offline programovani snizuje riziko diky vizualizaci

a kontrole celkového feSeni dfive, nez je robot nainstalovan. Multimove

Diky pfesné&jSimu nastaveni drahy robota je vysledny ¢as S RobotStudio™ 6 pozvedlo ABB technologii VirtualRobot™
produkce niZsi a kvalitavyslednych produktl vyssi. na novou uroven. Nyni je mozné mit spusténo nékolik robotu

soucasnéa je podporovan i systém Multimove, nova techno-
logie pro kontrolér IRC5, kdy je fizeno nékolik robotu z jediné-
ho kontroleru.

viy AL HR D
Power and productivity
al ]

for a better world™ ’



CAD Import

RobotStudio™ umozniuje jednoduse importovat data z béz-
nych CAD formatd napf. IGES, STEP, VRML, VDAFS, ACIS

a CATIA. Pomoci téchto dat mizZe programator dosahnout

vy$Si kvality vyroby pfesnéjSim nastavenim drahy robota.

AutoPath

Toto je jedna z funkci RobotStudia™, ktera nejvice Setfi Cas.
Pouzitim CAD modelu vyrobku je mozné automaticky
generovat body pro zaoblenou drahu béhem nékolika minut,
ukol, ktery by jinak trval hodiny nebo i dny.

AutoReach

Tato funkce automaticky analyzuje dosah robota a poté se
jizjen pfesune robot nebo vyrobek na takovou pozici, ktera
je dosazitelna. Diky této funkcilze ovéfit a optimalizovat
rozlozeni vyrobni buriky v fadu minut.

Path Optimization

RobotStudio™ 6 umi automaticky detekovat programy které
obsahuji pohyby blizko singularni pozice, diky tomu je mozné
v&as provést korekci. Simulation Monitor je graficky nastroj
pro optimalizaci pohyb( robota, ¢ervena linka indikuje pru-
jezdové body u kterych je moznost efektivnéj$iho pohybu.

Je mozné optimalizovat rychlost TCP, zrychleni, vyhnout se
singularité nebo zménit konfiguraci os pro dosazeni nizSiho
¢asu cyklu.

Collision Detection

Collision detection brani poskozeni drahého vybaveni.
RobotStudio™ umi automaticky sledovat a indikovat kolizi
vybranych objektl pfi béhu programu.

Virtual FlexPendant

Toto je grafické zobrazeni realného ovladage FlexPendant.
VSe co umozhiuje realny ovladac¢, umoziuje i virtudlni, proto
jde o vynikajici nastroj pro kontrolu vysledného programu tak
jak ho uvidiobsluha nebo pro Skoleni.

True Upload and Download

Kompletni program miZe byt pfenesen do realného
kontroléru bez jakékoliv upravy. Toto je unikatni vlastnostdiky
VirtualRobot™ Technology nabizena jen spole¢nosti ABB.

Rapid editor

S novym vykonnym RAPID editorem se RobotStudio™ stava
integrovanym vyvojovym prostfedim (IDE). Editor podporuje
obvyklé funkce jako zvyraznéni syntaxe, vyhledani a
nahrazeni, parovani zavorek, naseptavaé, informaci

0 parametrecha mnohé dalsi.

Ladéni

RobotStudio™ podporuje ladéni programu rapid, diky tomu
je mozné nastavitbody, kdy se program automaticky zastavi
(breakpoints). Program RAPID tak mlze byt prochazen

po krocich a Ize pfesné identifikovat mozné pfi€iny poruch.
WatchWindows zobrazuje vybrané proménné béhem

ladéni v editoru RAPID. Zobrazovana a spravovana data se
automaticky aktualizuji, kdyz fidici jednotka pfejde do stavu
zastaveni zpracovani (v definovanych bodech).

EventManager

S EventManager lze simulovat akce, které se provedou,
pokud dojde k urcité udalosti. MUzete napfiklad pfipojit objekt
k chapadlu, kdyz se k objektu pfiblizi nebo pomoci signalu.

S novym EventManager mlzete snadno definovatrozsah
¢innosti, které maji byt provedeny pfi spusténi udalosti.

VSTA

Microsoft Visual Studio Tools for Applications (VSTA) dava
moznost pfizplsobit a rozsifit chovani RobotStudio™. Pomoci
tzv. VSTA addins mdzZete vytvofitmakra v jazyce C# nebo
Visual Basic, které Ize spoustét pfi simulaci udalosti. MizZete
si také vytvofit své vlastni funkce a integrovatje s obvyklym
grafickymrozhranim RobotStudio™. VSTA add-in jsou
spravovany pomoci noveého prohlize¢e add-in.

MechanismModeler

Pomocinastroje MechanismModeler mohou uzivatelé mo-
delovat své vlastni drahy, nastroje nebo chapadla pro pouziti
v simulaci v RobotStudiu™.

ScreenRecorder

ScreenRecorder umoziuje uzivateli udélat si zaznam o své
praci v RobotStudiu™, a to bud pro celé grafické rozhrani,
nebo pouze pro graficky prohlize€. To je uzite€¢né pro

ucely demonstrace a Skoleni. ScreenRecorder je zalozen
na technologii Microsoft Windows Media.

VirtualTime
Pomoci VirtualTime mate moznost odhadnout skuteénou
dobu cyklu programu robota véetné logickych instrukci.

AutoConfiguration
Funkce AutoConfiguration umoziuje jednim kliknutim
automaticky urcit optimalni konfiguraci robota pro celou drahu.

Sablony instrukci

Sablony instrukci umoziuji RobotStudiu™ rozpoznat

a programovat vSechny instrukce v RAPID. RobotStudio™ se
dodava s preddefinovanymi Sablonami pro vSechny standardni
instrukce RAPID. Mate také moznost vytvofita sdiletSablony
pro va$evlastni procesy a instrukce.

Jazykové verze
RobotStudio™ je nynik dispozici v angli¢tiné, némciné,
francouzsting, Spanélsting, italsting, ¢instiné a japonstiné.

Pro vice informaci nas prosim kontaktujte na:

ABB s.r.o.

BB Centrum budova Delta Il
Vyskocilova 1561/4a

140 00 Praha4

Kontaktnicentrum:
Tel: 800 312 222
(ze zahraniéi: +420 597 468 940)

www.abb.cz/robotika
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