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PLAN SZKOLENIA PODSTAWOWEGO - ROBOTY FANUC

STEROWANIE RJ2

PROGRAMOWANIE ROBOTOW PRZEMYSLOWYCH FANUC

OBSLUGA | SERWISOWANIE ROBOTOW FANUC

1. Dokumentacja

2. Bezpieczenstwo pracy z robotem - ogdélne zasady

2.1 Bezpieczna praca w trybie recznym.
2.2 Bezpieczna praca w trybie automatycznym.
2.3 Zasady bezpieczenstwa podczas programowania.

3. Podstawy budowy robota - wprowadzenie

3.1 Budowa robota - strona mechaniczna.

Metody napedzania ramienia robota
Rodzaje napedow stosowanych w robotyce
Stopnie swobody robotow

Uktady wspotrzednych

3.2 Budowa robota - strona elektryczna.

« Komunikacja manipulatora ze sterownikiem
. Budowa szafy sterowniczej

4. Teachpendant - konsola operatora

4.1 Obstuga konsoli.
4.2 Podstawowe funkcje.
4.3 Opis wybranych opcji dostepnych w menu konsoli.

5. Uklad wejs¢ i wyjsé robota Fanuc

5.1 Podstawowe informacje.
5.2 Konfiguracja.

5.3 Komunikacja ze sterownikiem i peryferiami.

5.4 Rodzaje sieci przemystowych stosowanych w robotach Fanuc.

o Profibus
o DeviceNet
o Interbus
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6. Kalibracja robota - jak rozpocza¢ prace z nowym robotem.

7. Wyznaczanie ukiadu wspotrzednych narzedzia.

7.1 Dostepne metody wyznaczania TCP (Tool Center Point) — Srodka uktadu
wspotrzednych narzedzia.

7.2 Przyktad poprawnego wyznaczenia uktadu wspotrzednych narzedzia.
7.3 Szkolenie praktyczne

« Wyznaczenie uktadu wspotrzednych przyktadowego narzedzia

« Wyznaczenie uktadu wspoétrzednych bazy uzytkownika

« Modyfikacja istniejgcego uktadu wspdtrzednych

8. Opis programowania robotow.

8.1 Struktura programu.
8.2 Typy ruchow, punktdw - kiedy i w jakich sytuacjach stosowacé odpowiednie typy.

Punkty typu J

Punkty typu L — Ruch liniowy

Punkty typu C — Ruch okrezny

Zaokraglenia oraz parametry ruchow — zalety i wady, kiedy stosowac

8.3 Operacje logiczne zawarte w programie.

Modyfikacja stanéw logicznych wyjs¢ robota

Sprawdzanie wejs¢ cyfrowych

Operacje warunkowe

Skoki do etykiet i podprogramow

Wywotywanie podprograméw

Zapisywanie danych do rejestréw robota

Opis rejestrow pozycji robota

Grupowe wejscia i wyjscia — przyktady komunikacji ze sterownikiem nadrzednym.

8.4 Szkolenie praktyczne - napisanie prostego programu.

9. Peryferia robota - jakie narzedzia moga by¢é na robocie zainstalowane - krétki opis,
przyklady, réznice w programowaniu.

10. Podsumowanie i zakonczenie szkolenia podstawowego Fanuc.
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