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UR robot projekt

készitette: Horvath Balazs13/c

Projekthez hasznalt eszk6z0k:

e UR kollaborativ robot
e HMI
e laptop/pc(dokumentalashoz)

projekt célja: 6x5-6s tablan kirakni egy alakzatot hengerekbdl.
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igy néz ki a tabla koordinata rendszer alapjan lehet megoldani a programozast az x és azy

tengelyen.(y tengelyen egy egység érteke 80 x tengelyen 60)
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A programozas az UR robot HMI-jén keresztiil zajlik. Amit hasznalni fogunk az a Basic

meniipontban a move és az URCaps-ben a Gripper.
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A movel és a movel kozott az a kiillonbség hogy az egyik csak linearisan tud mozogni a
masik pedig térben is.

Movel - gyors, gorbe ut
Movel -» pontos, egyenes ut
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A waypointok-hoz a koordinata rendszer alapjan kell beirni az adatokat hogy hova menjen
a robot. Kikell valasztani a fekete tablat hogy a robot értelmezni tudja az x és y értékeket és
pontosan oda menjen ahova mi irdnyitjuk. (z érték az a magassag ez is fix 40mm)
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Feature
fekete tabla w

Tool Position

X [ 320.00/mm |[+]| -
)“?(;(E VAN L] Sy v
r ) 39.98/ mm i
)Rbm1.i(:m Vector [rad] v
k

RX | 0.00lrad |+ || —
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RZ [ 0.072 rad + || —
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Elbow | -111.48/° 2.7 1 fnan
Wrist 1 ‘ | 798.09}° + || -
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A programozas egyszer(i de figyelni kell hogy egy lépés se maradjon ki mert akkor dél az

egész program.
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A grippert az URCaps meniiben azon beliil gripper-ben tudjuk ki és be kapcsolni és az
erdsségét allitani.
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igy néz ki maga a gripper és a robot.
robot tulajdonsagok:

o Lekerekitett, biztonsagos kialakitas (nincsenek éles élek)
e Konnyl, kompakt kar tobb csukloval

e Ember mellett is hasznalhatd
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Onreflexio:

Nagyon megtetszett a projekt készitése alatt ez a robottal valé foglalkozas/munka. Ami
nehézség volt szamomra az az elején a koordinata rendszer felépitése és a helyes adatokkal
valé munka, de mar a projekt kozepén nagyon belejéttem. A jévében szivesen

tevékenykednék ezen teriileten is.



