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ArcC est un mouvement de soudage en arc de cercle, ou le
. . 5 e 9e . . .
robot maintient 'arc allumé pendant qu’il suit une trajectoire
Ve . s e e Orientation
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X mm Y mm z mm '

Tt
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[E] Tas\. 20260319 154746 = ‘:‘ S e ‘E‘ Commande propriété Surveillance
1 GIQpal variables Simulateur 3D ~
2 ~ [ wmain Gestion de la singularité = Evitement automatique +
8 =4 We!d\ Smart_Welding =

4 B End Main Sub

Activation du mode automatique

&
S Activer les servomoteurs
routd;,oppe, Avant Droit Gauche Arriere Haut
I -3
Réduire tout Heure ~
, Durée totale Nombre total Durée du cycle
Démarrage du programme 00:00:00.00 0/1 00:00:00.00
jou;nal ., ~
®
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