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1. Cel ¢wiczenia.
Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z budowg i zasadg dziatania robota ramieniowego RV-

2AJ firmy MITSUBISHI oraz opracowanie w §rodowisku COSIMIR programu sterowania

robotem dla przyktadowego procesu paletyzacji elementéw na stanowisku laboratoryjnym.

2. Przebieg ¢wiczenia
1. Zaprogramowanie pracy robota w jezyku MelfaBasicIV:

1.1. Przeniesienie trzech elementoéw (klockéw) z PALETY A na PALETE B po wskazane;j
przez prowadzacego trajektorii oraz wskazanej kolejnosci przenoszonych elementow.

1.2. Przeniesienie trzech elementow (klockow) z PALETY B na PALETE A po wskazanej
przez prowadzacego trajektorii oraz wskazanej kolejnos$ci przenoszonych elementow.

1.3. Utlozenie kolejnych elementéw (klockéw oraz walcow) w sposdb pokazany na

rysunku:

3. Zaprogramowanie robota do wykonywania ciaglej pracy z dostgpnymi elementami.

4. Sporzadzenie sprawozdania z wykonanego ¢wiczenia.



