Sistemele de coordonate ale robotului

Exercitii practice: Deplasare cu comanda manuala a robotului
3.1 Sistemul de coordonate propriu robotului

Deplasarea manuala arobotuluiin raport cu sistemul de coordonate
propriu al robotul ui

,_f Fiecare axa comandata a robotului poate fi rotita individual
in sens poztivsau negativ
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Deplasarea manuala arobotuluiin raport cu sistemul de coordonate
propriu al robotului cu ajutorul mouse-ului 6D
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Sistemele de coordonate ale robotului

3.2 Sistemul de coordonate atasat bazei robotului

Sistemul de coordonate atasat bazei robotului

"_' Sistem de coordonate fix tri-ortogonal drept, cu originea
localizata la baza robotului.
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Atribuirea unghiurilor de rotatie coordonatelor carteziene

Unghiul A IZ> Rotatie in jurul axei Z
Unghiul B =) Rotatie in jurul axei Y
Unghiul C =) Rotatie in jurul axei X
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Sistemele de coordonate ale robotului

Regula méinii drepte (sensul gi directia axelor de coordonate)

+Z

+Y
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Regula méinii drepte (sensul migcarii de rotatie)

+X, +Yor+Z

+C, +B or +A
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Sistemele de coordonate ale robotului

Migcariin spatiul cartezian cu mouse-ul 6D
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Pozitia mouse-ului
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Prin selectarea optiunii “Mouse position” din meniu, este posibila
adaptarea functionarii mouse-ului la pozitia utilizatorului fatd de robot. Cu
cheile soft +/- se poate modifica aceasta poztie cu o indexare de 45°.
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Sistemele de coordonate ale robotului
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Pozitia mouse-ului

Configurarea mouse-ului-grade de libertate ale mouse-ului

Commands | Technology

Gradele de libertate
ale mouse-ului
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Meniul “Mouse configuration” pemite setarea gradelor de libertate pentru
miscarea la comanda manuala cu mouse-ul si selectarea modului
dominant/nedominant al mouse-ului.
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Sistemele de coordonate ale robotului

Configurarea mouse-ului-axa dominanta

Axa dominanta activata

[ "f"‘ Pentru aceasta functie activata se va realiza o migcare
numai pe axa care are deplasarea (cursa) cea mai mare.
In exemplul prezentat numai pentru axa Y.

t %
-

Setarea actuala:

& L

Axa dominanta neactivata

= | Aceasta functie pemite o migcare neingradita. In functie de
X setarea gradelor de libertate, se pot realiza migcar simultane pe
3, respectiv6 axe comandate. In acest exemplu se pot realiza
migcari in directiile X, Y si Z (viteza depinde de marimea cursei).
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3.3 Sistemul de coordonate atasat sculei

Sistemul de coordonate atasat sculei

Sistem de coordonate tri-ortogonal, cu originea
in punctul caracteristic al sculei.
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Sistemele de coordonate ale robotului

3.4 Sistemul de coordonate atasat piesei

Sistem de coordonate atagat bazei (piesei)

Sistem de coordonate tri-ortogonal care

r} isi are originea pe piesa de prelucrat

(Tn punctul caracteristic al piesei).
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3.5 Alegerea sistemului de coordonate

Selectarea sistemului de coordonate

* Selectarea modului de deplasare I

a. @‘ deplasare cu taste
@

L/ E @ deplasare cu mouse
)

» Selectarea sistemului de coordonate -] +]

Sistemul de coordonate propriu al
robotului

Sistemul de coordonate atasat
bazei robotul ui

Sistemul de coordonate atasat
sculei

Sistemul de coordonate atasat
bazei (piesei)

o2&
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