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RESUMEN DEL CURSO:

El curso cubre las tareas de un operador, técnico, ingeniero de
equipos, lider de automatizacion o programador para resolver
problemas en los programas de un robot FANUC utilizando las
herramientas que brinda el paquete de software HandlingTool
precargado en su controlador Fanuc. El curso cubre la operacion del
Robot combinado con las tareas requeridas para configurar la
aplicacion Handling Tool, ejecutar, corregir y configurar programas para
produccion.

Los procedimientos de seguridad recomendados por el fabricante
estan integrados en todos los ejercicios de capacitacion.

El curso comprende clases con demostraciones y una serie de
ejercicios de laboratorio disefiados para reforzar lo que el estudiante
ha aprendido.

Ademas de los ejercicios de laboratorio, se realiza una prueba previa
y una posterior para medir el dominio de los objetivos.




1.1 Objetivos

* Encender y mover el robot de forma segura. » Crear, modificar y ejecutar un programa de

* Ejecutar operaciones desde el teach pendant. manejo de materiales.

« Establecer la carga util del robot. - Editar programas.

* Realizar respaldos de archivos e imagenes. - Monitorear, forzar y simular sefiales de entrada

+ Guardar archivos individuales. y salida.

* Recuperar el sistema de fallos comunes y de - Crear programas usando instrucciones de ramificacion.

errores de programacion.
* Crear planos de User, Tool y Jog.
* Ejecutar operaciones de produccion.

* Programar instrucciones con registros de posicion.

1.2 Prerrequisitos

Este curso le aportara el conocimiento necesario para realizar tareas de programacion de robot, esta es la
razon por la que no tiene prerrequisitos; aunque puede que sea mas facil si el estudiante tomo la clase de
Operacion del Robot previamente.

1.3 Contenido del curso

~ Sesion1 ———— ~ Sesion2 —— ~ Sesion 3 — ~ Sesion 4 N
Introduccion Preparacion Crear planos Creacion y edicion de
En esta seccion se cubren del robot de trabajo un programa
Ias regulamtc))rje.s de segu?djd, Esta seccion detalla Este capitulo explica Se profundiza el uso de planos de
Slsftema ro otlfco,contro ador, la manera de preparar como restablecer trabajo para instroducirlo a los
software, interfaz y el sistema para el alarmasy lo introduce conceptos de programacion,
colmponentes n;ecanlcos, Ze primer movimiento, en la creacion de planos edicion, configuracion del sistema
aplica una prueba para meair gestionar archivos y de trabajo usando de coordenadasy la utilizacion de
el dominio de los objetivos . - ) X - o
) configurar el robot. distintos métodos. las instrucciones de movimiento.
- J - J - J - ) J
~ Sesion 5 ( ~  Sesion6 ——  Sesion7 —— - Sesion8 —————
Instrucciones de movimiento Técnicas de Instrucciones Comandos
y uso de entradas y salidas programacion Macro misceléneos y
digitales ramificada Se abarca la creacion registros de posicion
Esta seccion profundiza el uso de Se abarcan tres tipos y asignacion de Con la creacion de registros de
mstrucmoneg d.e programacion para de instrucciones de Macros. posicion podra crear
genedrar r:t?vamlentoslga COTO el ramificacion para que \ J compensaciones y dar mas
lunsto rere | ?n ansty sa lt ii pa a} el programa sea versatil versalitidad a los comandos
lcoi?r;azgr entos extermnos a y util para muchas miscelaneos, adicionalmente
: aplicaciones. desarrollar buenas practicas
\_ J . J de programacion.
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