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Budowa, zasada dziatania robota RPIAH typu SCARA
firmy MITSUBISHI



1. Cel ¢wiczenia.
Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z budowa i zasada sterowania oraz programowania

robotoéw przemystowych typu SCARA — RP-1AH firmy Mitsubishi.

2. Przebieg ¢wiczenia
a) Zapoznanie si¢ z budowg robota precyzyjnego typu SCARA — RP-1AH firmy Mitsubishi,

b) Zapoznanie si¢ z uktadami napedowymi, sterowania i oprogramowaniem,
c¢) Opracowanie i uruchomienie oprogramowania do realizacji ponizszych zadan,

d) Sporzadzenie sprawozdania z wykonanego ¢wiczenia.

3. Zadania do wykonania.
Zad.1l. Opracowaé program do rysowania ponizszych

elementow:
1. Kwadrat

2. Okrag opisany na kwadracie
3. Okrag wpisany w kwadrat S S [ — PR — -1- L.

Uwaga! Do rysowania okregéw zastosowaé rdzne
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Zad. 2. Opracowaé¢ program do rysowania ponizszego rysunku (linia --- pokazuje osie

symetrii, ktore podczas rysowania prosz¢ nie uwzgledniac).




