Robotika gyakorlat

5. 0ra

Uj Station, ceruza szerszam importalasa
nulltél felfele és lefele kb egyenld tavolsagban két pont definialasa (A és B pontok)
nulltél jobbra vagy balra egy pont definialasa (“érint8”)
Movel-lel haladas A-bdl érintébe, érintébdl B-be
a masodik Movel-nél a zénazas novelése (pl. z200-ra): jobbklikk a MoveL-re -> Modify
Instruction
fine zénazas (érinti a pontot)
futtatas ajbadl (félkort rajzol)
szinkronizalas a virtualis kontrollerrel
futtatas a kodbodl
szimulacié beallitasa (lasd: el6z6 6rai anyag)
TCP kovetése (Monitor -> Enable TCP Trace -> OK -> Play)
o ugyanitt: Clear Trace
Uj procedura létrehozasa a meglév6bdl (copy-paste)
o utols6 két MovelL térlése
o MoveC - mozgas koriv mentén
m els6 paraméter: érint6 pont érintésével
m masodik paraméter: célpont
m a tobbi paraméter a szokasos: sebesség, zénazas (ajanlott a fine!),
szerszam
o szimulacié megtekintése
0nallé munka: a meglévd kor kiegészitése teljes korre
o tehat mégegy félkor palya készitése
m vagy Uj MoveC parancs Uj érinté ponttal
m vagy uj MovelL-MoveC paros és meghivas az el6z6 mozdulatsor végén
o ahol sikerllt megcsinalni a feladatot, ott felt6ltjiik a robotra a programot
m és megprébaljuk lefuttatni
e ha egyaltalan sikerllt csatlakozni :)



