Robotika gyakorlat

4. ora

e Korabban elkészitett szerszam importalasa: Home tab -> Import Library -> Browse for
Library -> .rslib fajl megnyitasa
Szerszam felcsatolasa (mint az el6z6 6ran - Attach to...)
A szerszam elmozditasa mindharom tengely mentén (linearisan)
Pozicié mentése (Teach Target)
Ujabb pontok felvétele
Utvonal létrehozasa (Path -> Empty Pathy -> pontok hozzaadasa)
Elérhet6ség ellendrzése (jobbklikk -> Check Reachability)
Mozgatas az utvonal mentén (jobbklikk -> Move Along Path)
Robot alaphelyzetbe allitdsa (jobbklikk -> Jump Home)
Mozgazas csuklokoordinatara:
o Jointtarget definialasa (Target -> Create Jointtarget)
o MoveAbsJ template kivalasztasa (status bar-ban)
o Uj utvonal létrehozasa (pl. jobbklikk a jointtarget-re, majd Add to new path...)
e Kdbd megtekintése, médositasa:
o Szinkronizalas: Offline tab -> Synchronize to VC -> mit? (mindent, de a tool-okat
és a path-okat mindenféleképp) -> OK
o kod attekintése, Movel és AbsMoved, paraméterek (v - sebesség, z - zénazas
(mennyire kdzeliti meg a célpontot), szerszam, munkatargy)
paraméterek médositasa (sebesség és zénazas csokkentése)
alaphelyzetbe allitas a mozgas végeén
Futtatas:
m jobbklikk -> Set PP to Routine
Apply Changes
van hiba? (Output ablakban megnézni)
inditas Start-tal
ha nem engedi, akkor a Control Panelban automata tzemméd
kivalasztasa, gomb benyomasa
o szimulacié megtekintése
m a Simulation tab-on
m szimulacio beallitasa: Simulation Setup -> Sequence -> futtatni kivant
procedura kivalasztasa
m Play/Pause/Step/Resume/Stop
e Havanidé:



o Sajat név kezddbetljének leirasa
e Program feltéltése a robotra



