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Wykorzystanie robota RP-1AH do realizacji
wybranych procesow przemystowych



1. Cel ¢wiczenia.
Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ ze sposobami wykorzystania robota przemystowego typu

SCARA - RP-1AH firmy Mitsubishi do automatyzacji wybranych proceséw paletyzacji.

2. Przebieg ¢wiczenia
a) Zapoznanie si¢ z mozliwos$ciami zastosowania robota precyzyjnego typu SCARA — RP-

1AH firmy Mitsubishi w przemysle,

b) Zapoznanie si¢ z uktadami We/Wy wspolpracujacymi z robotem oraz ich
oprogramowaniem,

c) Opracowanie i uruchomienie programu do realizacji procesu paletyzacji,

d) sporzadzenie sprawozdania z ¢wiczenia.

3. Zadanie do wykonania.
Nalezy napisa¢ program, dzigki ktéremu robot przeniesie Sruby z palety A do palety B

(jak na ponizszym rysunku) w kolejnosci zadanej przez prowadzacego oraz z wykorzystaniem
komend definiujacych palete. Nalezy tak zabezpieczy¢ programowo proces by podczas
przenoszenia $rub nie uszkodzi¢ makiety palet.

Po wykonaniu tej czg¢sci zadania nalezy dodatkowo uruchomié program, ktdry przeniesie
sruby z powrotem z palety B do A.

Korzystajac z dostepnych materiatéw zoptymalizowaé kod programu tak, aby zawieral jak

najmniejsza liczbe wierszy.
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