RobotStudio

Készitette: Grosz Tamas

1. Altalanos informaciék

Elérhet6: http://www.abb.com/product/seitp327/781b236cae7e605dc12561f1e002a892¢.aspx

Javasolt a 30 napos probaverziot telepiteni a gyakorlaton ismertetett mddon.
A sugo az F1 lenyomasaval érhetjiik el, célszerti hasznalni.

2. Uj Station létrehozésa

File->New->Station with Robot Controller

MModeling Simulation Offline Online
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5 Close

g Clo

Station with Robot Controller

o Creates a station with a robot
gystem. Available robot models
are listed to the right.

Recent RobotStudio will automatically
create a matching virtual
controller.

] Station with exi..obot Controller

Print L Create a station and add an
existing Virtual Controller to it.
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Vélaszzuk ki a robot tipusat majd create.

Add-Ins

Station with Robot Controller

Small Robots

E" IRB120 3kg 0.58m

IRB1400H Skg 1.28m
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¥ 1RB1400 5kg 1.44m
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RB140T Gleg 0.81m type

IRB140 Seg 0.81m
IRB140 B 0.8 Tmtype C

¥ IRB1406kg 0.81mtype C -
System

Name:
IRB140T_6ka_0.81m_typeC

Location:
CAUsers\tom\Documents \Robot Studio® Systems
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Alternativ médszer: File->New->Empty Station->Create €s utolag valasztjuk ki a robottot a

Home-> ABB Libary meniipontbol.

A felugro6 ablakban a program megkérdezi melyik altipust szeretnénk haszndlni, itt valasszuk az

elsé opciodt.

A VR-be lehetdségiink van kiilonboz0 targyakat beilleszteni, ezt az Import Geometry(sajat
készitésil) vagy az Import Library (mar meglévoket) meniipontokon keresztiil tehetjiik meg.


http://www.abb.com/product/seitp327/78fb236cae7e605dc1256f1e002a892c.aspx

Amennyiben valamely "fiil" nem elérhetd, a képen lathaté modon tudjuk a nézethez hozzéadni
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3. Navigalas a VR-ben
Zoom: egér gorgd vagy shift+ jobb egérgomb
Mozgas: ctrl+ bal egérgomb
Forgatas: ctrl+shift+bal egér
Egyéb navigacids gombok: a pirossal bekarikazott: View all
a mellette 1évo: View Centre
- O
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4. Robot mozgatasa
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Legordiilé meniibdl valaszthato koordinata rendszer, az alatta 1év6 2 opcio az egész robot
mozgatasara és forgatasara hasznalhato, az alatta 1év0 sorban talalhato opciokkal a robotkart
(csuklonként, linedrisan vagy reorient modon) tudjuk vezérelni.

5. Target & Path

Ha egy adott kézzel beallitott allapotot meg akarunk jegyezni akkor a Path Programing részen a

Teach Target-re kell kattintani.

A Target meniiponton beliil lehetdségiink van a new targettel koordinatakkal megadni egy pontot,
vagy pl pontokat megadni egy targy felszine mentén.
Az alapallapotba kiildéshez jobb klikk a Path&targets fiilon a robotra és jump home.
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