Robotika gyakorlat jegyzet (3-5. 6ra)

Készitette: Grosz Tamas

1. Tool definialasa

Uj tool definialasahoz toltsiik be a tool modeljét import geometry-vel (vagy modellezziik le)
A modeling fiilon beliil kattintsunk a Create Tool-ra.
A dialogus ablakban adjuk meg a tool nevét, valaszuk ki a use existing-et €s a legordiild meniib6l
valasszuk ki a tool modeljét. Végiil adjuk meg a tool tomegkozéppontjat €s sulyat.
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Tool Information (Step 1 of 2)
Enter name and select thepart associated with your tool.
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A kovetkezd 1épésben adjuk meg a tool tcp-jét, majd a kdzEépsé gombra kattintva adjuk a listdhoz,
végiil Done.
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TCP Information (Step 2 of 2)
Mame and positionyour TCP(s ).
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A tool létrejotte utan a Layout fiilon jobb klikk a kampo-n, az attach to-nal a robotot kivalasztva

tudjuk a toolt a robotra "szerelni". Tesztelés céljabol ki lehet probalni a reorient mozgatast (akkor
j0, ha a tool tcp-je nem mozdul el)



2. Target-ek, path-ok

A targetek sziikségesek az Gitvonalak definidlasahoz, 1étrehozasuk a Home fiilon lehetséges.
A Teach Target gombbal egy vilagkoordinatdkkal €és orientacidval meghatarozott target jon létre a
robot jelenlegi allapotahoz (a Target->create Target-el nekiink kell kézzel megadni az értékeket.)
A Target->Create Jointtarget-el egy olyan target jon létre, amely a robotcsuklok jelenlegi szogeivel
meghatarozott.
A Targets on Edge egy feliilet hatdran hozza 1étre a targetet.
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Célszerii minden pat-ot egy movel-vel kezdeni, mivel
nem biztos, hogy az aktualis poziciobol a target elérhetd egyenes mentén.

Create Path

A path-on jobb klikk, check reachability-vel ellendrizhetjiik, hogy a targetek elérhetéek-e. A move
along path-al tudjuk szimuldlni az Gitvonal végrehajtasat.



3. Program generalas

Miutan létrehoztunk legaldabb 1 path-ot, az Offline fiilon a Synchronize to VC -re kattintva és a
path-okat kijelolve tudunk koédot generalni. Ekkor 1étrejon egy Modulel amibe a kodot generalja.
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A program modositasa és futtatasa a kovetkez6 modon lehetséges:

l. modos1tas esetén katt a apply changes-re
1" IRB140T_6kg_0.81m_typeC_S: T_ROBL/Modulel |
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1i{- MODULE Mcdulel

2 CONST robtarget Target 10:=[[597.714749907,-211.
3 CONST robtarget Target 20:=[[597.714752008,66.30
40 FROC Path_10()

5 Movel Target 10,v1000, z100 , kampo' WObj : =wobj0 ;

6 Movel. Target 20,v1000,z100, kampo' Wobj : =wobj0;

’.' - ENDPROC
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2. Nyissuk meg a control panelt.
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3. Motors On és Auto Mode a control panelen

4. Program pointer beallitasa (jobb klikk a c')dban, program pointer to cursor, vagy routine)
5. Végiil Start (F8) és a Simulation nézetben meg tudjuk tekinteni a robotot ahogy végrehajtja
a mozdulatot.



4. Kor és spiral palya mentén mozgatas

Célszeri a targetek felvételéhez UCS-t definialni (jobb gomb az ttvonal elsd targetén és set as
UCS). Ha ezt megtettiik, akkor a Target->Create Targeten beliill valasszuk az UCS-t
koordinatarendszernek és igy adjuk meg a pontokat (koordinatakkal és orientdcioval), az add
gombbal adjuk a listdhoz a pontokat, majd a create gombbal tudunk targeteket létrehozni a
megadott pontokbol.

RAPID program félkor €s "fél"-spiral palyahoz:

MODULE Module1

CONST robtarget Target_10:=[[506.291651246,0,679.5],[0.5,0,0.866025404,0],[0,0,0,01,
[9E9,9E9,9E9,9E9,9E9,9E9]];

CONST robtarget Target _20:=[[549.592921435,50,654.5],[0.5,0,0.866025404,0],[0,0,0,0],
[9E9,9E9,9E9,9E9,9E9,9E9]];

CONST robtarget Target 30:=[[592.894191624,0,629.5],[0.5,0,0.866025404,0],[0,0,0,0],
[9E9,9E9,9E9,9E9,9E9,9E9]];

CONST robtarget Target_40:=[[539.592921435,50,637.179491924],[0.5,0,0.866025404,0],[0,0,0,0],
[9E9,9E9,9E9,9E9,9E9,9E9]];

CONST robtarget Target_50:=[[572.894191624,0,594.858983849],[0.5,0,0.866025404,0],[0,0,0,0],
[9E9,9E9,9E9,9E9,9E9,9E9]];

VAR num ans;

PROC Kor()

Moved Target_10,v1000,fine,tool0\W Obj:=wobj0;

MoveC Target 20,Target_30,v1000,fine,tool0\WObj:=wobj0;
ENDPROC

PROC Spiral()

Moved Target 10,v1000,fine,tool0\WODbj:=wobj0;

MoveC Target_40,Target 50,v1000,fine,tool0\WObj:=wobj0;
ENDPROC

PROC Menu()
TPWrite "Menu";
TPReadFK ans, "Kerem valasszon feladatot","Kor","Spiral", stEmpty,stEmpty,stEmpty;
IF (ans = 1) THEN
Kor;
ELSE
Spiral;
ENDIF
ENDPROC
ENDMODULE

A programot futtathatjuk Virtual FlexPendant-rél (az offline fllén tudjuk elinditani), a control panel-t kézi
mddra kell allitani és a motors on-nak vilagitania kell.
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