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Erzeugen und Andern von Programmen
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Au\sgabe von Achswerten, TCP Stellung, Taktzeiten
des Roboters
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Die wichtigsten Dialoge schnell 6ffnen

Menu:
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Kinematics Window

Menu:
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Toolbar:
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Erzeugen und Andern von Kinematiken

3D-CAD Window

Menu:
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Erzeugen, Importieren und Andern von Geometrien

Tag Window

Menu:
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Erzeugen und Andern von Pfaden und Tag Punkten
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Menu:
File Robotics Simulation 3D-CAD Tags View Aux 7
Toolbars:
Mouse Mode Toolbar
‘ TCP TCP TCP  ROBOT  ROBOT 7] SEL WORK f ABS TCP .
- TOOL  BASE  WORLD JoTs BASE Q@ TAG 0BJ S COORD  JOG % _ Z00M
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File View Mouse Mode
Menu:
View > Navigator Window Ctrl+N :
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Toolbar:
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@ Rot ) Pan () Zoom
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Messen und Selektieren mit Pick & Click

Jog Window

Menu:

Toolbar:
ROBOT ROBOT
JOINTS JOINTS

View > Open Window Dialogs > Jog Window
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Pick Robat Cruise

Double Click a Cmd to Run from List

| Some example CP-Motions LIN
LIN_Rel000 0150
LIN_Rel000 0-150
LIN_Rel000 150 0
LIN_Rel000-150 0
LIN Rel000 00 15

=)
= ! enter a command

Joggen der Roboterachsen

Message Window

Menu:
View > Message Window

Ctrl+M

M+ Message Window

1 15:46:08 Message ‘Window .

Close

[ Stop

Ausgabe wichtiger Meldungen, Status etc.
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