Vkladanie pozicii do pozicného listu
v 3D simula¢nom programe CIROS®
Education

Priemyselna infoM

Autor: Ing. Jan Lechman




Dana uloha:
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* Nadefinujte pozicie ruky do pozi¢ného listu
programu CIROS® Education s ciefom je osvojit’ si
zakladné postupy pri zadavani pozici.

+ Zadajte pozicie pre prenos zelenej kocky do
stredu l'avého doku.
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Teach-In X

Joint coordinates | Cartesian coordinates

* Kazdé robotické rameno by malo

, e e e . v s o . Move Joint values
mat’ tzv. inicializa¢nu (Startovaciu) s o
poziciu, v ktorej bude zacinat’ Skl —
program a zaroven aj koncit. Elbow w00° @
Standardnu inicializa¢nu poziciu Pitch 90°
nastavite v okne Teach-In v zaloZke Roll 00"
Joint coordinates. Nastavte ElholaTop pas rle)

koordindty zobrazené na obrazku (1)
a kliknite na Apply (2). Robotické
rameno sa presunie do vami zvolenej
pozicie.
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/o4 Jednoduché riadenie robotického ramena Mitsubishi - CIROS Education (For Educational Purposes Only)
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Teraz by ste mali vidiet’
rameno robota v pozicii
ako je na obrazku dole.
Zaroven je vhodné
umiestnit’ si okna pre
program a pozicie
podobne ako je na
obrazku dole tak, aby
ste mohli sledovat’
cinnost’ robotického
ramena.
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Teraz je potrebné zadat’ [ (Rv-2A) \RobotLmbs EE]=]
koordinaty do okna Position Cut Cri+X
list. Umiestnite kurzor do . cuie

, . o ¥ Paste Ctrl+V
prvého riadku okna Position Delete Delete
list (1) a stlacte pravé Insert position (@ shift+F2

ve Ve Accept position Ctri+F2

tlacidlo mysi. V rolovacom Move position..
menu zvolte polozku Insert e

.. vels , . Check reachabilities
position (VloZit poziciu) (2) — s
a koordinaty pozicie sa e pener:e path -

rv roperties +enter
zapisu do tohto okna. ﬁ—p
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Je vhodné si tuto inicializacnu

poziciu premenovat na Po, P
pravym kliknutim na danu Nr/Name PO * inicializa¢na polohd
poziciu v okne Position list € e B A LR
<ty A/P: 0000 B/R:  180.000
a v rolovacom menu zvolit — —
L1 L2
Properties (Vlastnosti). Configstion
["lignore
) Left ) Below
V okne vlastnosti zmente ORa ~ @hboe
’ s Gripper state
menovku na Po podla obrdzku | Thee. com aos
dole a dopiste text Inicializa¢na ——
poloha. Kliknite na OK.



CIROS® Education

* Pomocou navadzacich
smerovych tlacidiel v okne
Teach-In nastavte ruku robota
tesne nad zelenu kocku.

« Ctrl + lave tlacidlo mysi — rotacia
nahladu okolo objektu

+ Shift + lavé tlacidlo mysi -
posun nahladu v rovine 2D

+ Vlozte poziciu do pozicného
listu
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* V okne Teach-In kliknite na
tlacidlo Close a uchopte
kocku. Pomocou
navadzacich smerovych
tlacidiel presunte ruku
robota do stredného
policka v Favom doku, tak
ako je to na obrazku.

* Vlozte poziciu do pozi¢ného
listu

0,00 21:31:4
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* Teraz mate zadane vsetky potrebné pozicie pre
vykonanie zadanej ulohy.

No Position Orientation Comment I
PO 160.0,0.0,371.0 -0, 180,R,2 inicializacna poloha
P2 229.9,-223.0,235.0 -0, 180,R,A

240.4,-120.2,242.9 -0, 180,R,A
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Dakujem za pozornost’



