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« Cielom je osvojit’ si zakladné postupy pri manualnej
manipulacii robotického ramena Mitsubishi RV-2A)J
v 3D simula¢nom programe CIROS. Pomocou
manipulacného mechanizmu uchopte Cervenu kocku
a prejdite do inicializacnej pozicie.

* Tato uloha sluzi na ziskanie jednoduchych znalosti pri
postupnom navadzani robotického ramena na urcené
miesto a zaroven oboznamenie sa so zakladnou
strukturou manipulacného mechanizmu.
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Pomocou okna Teach-In
dosiahnite v pracovnom priestore
robota miesto tesne okolo
cervenej kocky.

Ctrl + favé tlacidlo mysi — rotacia
nahladu okolo objektu

Shift + favé tlacidlo mySi — posun
nahladu v rovine 2D
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iknutim na tlacidlo Close uchopte kocku a do
Kkna Teach-In zadajte koordinaty podla

brazka (1) a nasledne kliknite na tlacidlo

Apply (Pouzit) (2). Robot sa uvedie do
inicializacnej pozicie.



CIROS® Education

BEIE

Hg FILE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP

A-SHY BB Ok’ & KE> DR N

Teach-In XI
Joint coordinates | Cartesian coordinates|

Move Joint values

Waist 00°

Shoulder 00°

Elbow o0+ @

Pitch 900°

Roll L 607

["]Hold TCP pos¢ @)

Speed override Gripper output

T % [seom e

["] Move incrementally
| 2500 mm|| 5.00°|

=

Stopped 0,00 0:00:14




T E—

Dakujem za pozornost’



