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ROBOTIIKKA

Alan ammattisanastoa
- Robotiikan perussanat
- Ohjelmointi

- Laitteet ja turvallisuus
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ROBOTIIKKA

Alan ammattisanastoa

- Robotiikan perussanat
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Automaatio (Automation) - Tyon tekeminen koneilla ilman ihmista


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Automaatio (Automation) – Työn tekeminen koneilla ilman ihmistä.
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Robotti (Robot) - Kone, joka tekee tyota automaattisesti


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Robotti (Robot) – Kone, joka tekee työtä automaattisesti.
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Kollaboratiivinen robotti, cobotti (Collaborative robot, cobot) — Robotti, joka voi tyoskennella ihmisen
kanssa samassa tilassa turvallisesti


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kollaboratiivinen robotti, cobotti (Collaborative robot, cobot) – Robotti, joka voi työskennellä ihmisen kanssa samassa tilassa turvallisesti
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YuMi-cobotti (YuMi cobot) — Pieni yhteistyorobotti, jossa voi olla yksi tai kaksi kasivartta


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
YuMi-cobotti (YuMi cobot) – Pieni yhteistyörobotti, jossa voi olla yksi tai kaksi käsivartta
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Koordinaatisto (Coordinate system) — Pisteiden sijainnin avaruudessa maarittava jarjestelma


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Koordinaatisto (Coordinate system) – Pisteiden sijainnin avaruudessa määrittävä järjestelmä 
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X-akseli (X-axis) - Vaakasuuntainen akseli


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
X-akseli (X-axis) - Vaakasuuntainen akseli
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Y-akseli (Y-axis) — Syvyyssuuntainen akseli


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Y-akseli (Y-axis) – Syvyyssuuntainen akseli
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Z-akseli (Z-axis) — Pystysuuntainen akseli


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Z-akseli (Z-axis) – Pystysuuntainen akseli
.
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Maailman koordinaatisto (World coordinate system) — Peruskoordinaatisto, koko jarjestelmalle yhteinen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Maailman koordinaatisto (World coordinate system) – Peruskoordinaatisto, koko järjestelmälle yhteinen



Euroopan unionin

) ETELA-POHJANMAAN
( ) P I STO UL osarahoittama

S

Suomen Yrittajaopisto J

DA

b

P4

™~

Robotin koordinaatisto (Robot Coordinate system) — Robotin oma koordinaatisto


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Robotin koordinaatisto (Robot Coordinate system) – Robotin oma koordinaatisto
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Kayttajakoordinaatisto (User coordinate system) — Kayttajan maarittelema koordinaatisto


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käyttäjäkoordinaatisto (User coordinate system) – Käyttäjän määrittelemä koordinaatisto
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Tyokohdekoordinaatisto (Object coordinate system) — Kayttajan maarittelema koordinaatisto


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työkohdekoordinaatisto (Object coordinate system) – Käyttäjän määrittelemä koordinaatisto
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Tyokalukoordinaatisto (Tool coordinate system) — Tyokalun oma koordinaatisto


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työkalukoordinaatisto (Tool coordinate system) – Työkalun oma koordinaatisto
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Robottivarsi, kasivarsi (Robot arm) — Robotin osa, joka liikuttaa ja ohjaa esineita eri suuntiin


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Robottivarsi, käsivarsi (Robot arm) – Robotin osa, joka liikuttaa ja ohjaa esineitä eri suuntiin
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Liikeakseli (Axis) — Suunta, johon robotti voi lilkkkua ylos, alas ja sivulle.


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Liikeakseli (Axis) – Suunta, johon robotti voi liikkua ylös, alas ja sivulle.
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Servo (Servo motor) — Moottori, joka ohjaa tarkkaa liiketta.


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Servo (Servo motor) – Moottori, joka ohjaa tarkkaa liikettä.
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Aktuaattori (Actuator) — Osa, joka muuttaa sahkoenergian liikkeeksi


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Aktuaattori (Actuator) – Osa, joka muuttaa sähköenergian liikkeeksi
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Anturi (Sensor) — Laite, joka tunnistaa asioita, kuten etaisyyden tai liikkeen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Anturi (Sensor) – Laite, joka tunnistaa asioita, kuten etäisyyden tai liikkeen. Kuvassa voima-anturi (Force sensor)
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Tarttuja (Gripper) — Robotin “kasi”, joka ottaa kiinni esineista


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Tarttuja (Gripper) – Robotin “käsi”, joka ottaa kiinni esineistä
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Ohjausyksikko (Controller) — Laite, joka ohjaa robotin toimintaa ja ohjelmia


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjausyksikkö (Controller) – Laite, joka ohjaa robotin toimintaa ja ohjelmia
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38 £ PROC main()
EL] Ohjelma;
48 | ENDPROC
a1 = PROC Pick()
42 Movel Offs (Pick_@,®@,8,Korkeus),viees,z10@,Frame_2\Wobj:=wHihna;
A 43 WaitUntil DIN_@ = 1;
"";, a1 Reset DOUT 1;
¥ 45 MovelDO Pick 1,v1eea,fine,Frame_2\WObj:=wHihna,DOUT_1,1;

46 WaitTime 1;
47 Movel Offs (Pick_e,8,8,Korkeus),v1@ea,z108,Frame_2\WObj:=wHihna;
43 | ENDPROC
49 = PROC Paikka_1()
1] Movel Offs (Levy 1 @,8,8,Korkeus),vieee,z10@,Frame_2\Wobj:=wLevylava;
51 Reset DOUT_8;
52 MovelDO Offs (Levy 1_1,8,8,Korkeus),v1@ee,fine,Frame_2\WObj:=wLevylava,DOUT_@,1;
53 WaitTime 1;
54 Movel Offs (Levy_1 @,8,8,Korkeus),v1@es,z188,Frame_2\WObj:=wLevylava;
55 | ENDPROC
56 £ PROC Paikka_2()
57 Movel OFfs (Levy_2_@,8,8,Korkeus),viees,z166,Frame_2\WObj:=wLevylava;
58 Reset DOUT_@;
59 MovelDO Offs (Levy 2 1,8,8,Korkeus),v1@ee,fine,Frame_2\WObj:=wLevylava,D0UT_@,1;
68 WaitTime 1;
61 Movel Offs (Levy_2_@,8,8,Korkeus),viees,z16a,Frame_2\WObj:=wLevylava;
62 | ENDPROC
63 £ PROC Paikka_3()
64 Movel Offs (Levy_3_6,8,8,Korkeus),v1des,z188,Frame_2\WObj:=wLevylava;
65 Reset DOUT_@;
66 MovelDD Offs (Levy_3_1,8,8,Korkeus),viees,fine,Frame_2\WObj:=wLevylava,DOUT_@,1;
67 WaitTime 1;
63 Movel Offs (Levy 3_@,8,8,Korkeus),viees,z16@,Frame_2\WObj:=wLevylava;
69 | ENDPROC
7@ | PROC Pahwi()
71 Movel Offs (Pahvi_@,8,8,Korkeus),v1eee,z188,Frame_2\WObj:=wPahvilava;
72 Reset DOUT_1;
73 MovelDO Offs (Pahvi_1,0,8,Pahvikorkeus}),v1866,Tine,Frame_2\WObj:=wPahvilava,DOUT_1,1;
74 WaitTime 1;
75 Movel Offs (Pahvi_@,@,8,Korkeus),vleee,z1608,Frame_2\WObj:=wPahvilava;
76 Movel Offs (Pahvi_3,@,8,Korkeus),viees,z168,Frame_2\WObj:=wLevylava;
77 Reset DOUT_@;
78 MovelDO Offs (Pahvi_4,0,8,Korkeus),v1@8a,fine,Frame_2\WObj:=wLevylava,DOUT_@,1;
79 WaitTime 1;
e Mowel OFfs (Pahwi 3.68.6.Korkeus) v1ARA. 7100 . Frame 2\W0h1:=wl evwlava:

Toimintaperiaate (Operating principle) — Kuinka robotti toimii


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Toimintaperiaate (Operating principle) – Kuinka robotti toimii.
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Prosessi (Process) — Tyon vaiheet, jotka robotti suorittaa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Prosessi (Process) – Työn vaiheet, jotka robotti suorittaa
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Liikerata (Path) — Reitti, jota pitkin robotti liikkuu pisteesta toiseen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Liikerata (Path) – Reitti, jota pitkin robotti liikkuu pisteestä toiseen. Kuvassa keltainen viiva
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Tyoalue (Work area) — Alue, jossa robotti tekee tyonsa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työalue (Work area) – Alue, jossa robotti tekee työnsä
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Turva-alue (Safety zone) — Alue, johon ei saa menna robotin liikkuessa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Turva-alue (Safety zone) – Alue, johon ei saa mennä robotin liikkuessa
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Simulaatio (Simulation) — Harjoittelu tietokoneella ilman oikeaa robottia


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Simulaatio (Simulation) – Harjoittelu tietokoneella ilman oikeaa robottia
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Kalibrointi (Calibration) — Saato, jolla varmistetaan, etta robotti toimii oikein


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kalibrointi (Calibration) – Säätö, jolla varmistetaan, että robotti toimii oikein
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— Automaattinen Moottorit paalla
— v E]‘[% SYOH-5CG2520M11 P\rs-éivtett\rp;lope us 100%) * x
% Tuotantoikkuna : <Ei nimettyd ohjelmaa> kohteessa T_ROB1/Modulel/Paletti_offset...
57 Xsiirto:=0;
58 ¥Ysiirto:=¥siirto+64;
59 | ENDIF
g0 | IF ¥siirto>128 THEN
61 Y¥Ysiirto:=0;
62 | ENDIF
63 Torni;
64 Korkeus :=Korkeus+15;
b IF Xsiirto=0 AND ¥siirto=0 THEN
66 Korkeus:=0;
&7 HomePos;
&8 Stop;
3 | ENDIF
70 | ENDPROC
Lataa o Testi
ohjelma... padrutiiniin

||@ Tuotantoi... @@}

Kayttotila (Operating mode) — Robotin valittu toimintatapa (automaatti, kasiohjaus)



Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käyttötila (Operating mode) – Robotin valittu toimintatapa (automaatti, käsiohjaus). Toimintatavan valinta avainkytkimellä kuvassa oikealla alhaalla.
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Kaynnistys (Start-up) — Robotin kaynnistaminen ja valmistelu kayttoon


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käynnistys (Start-up) – Robotin käynnistäminen ja valmistelu käyttöön
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- Ohjelmointi
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34 = PROC main()
35 Path_2@;
35 Path_1@;
37 PDispSet posel;
38 Path_1@;
39 PDispOff;
AR Path_2@;
41 ENDPROC
42 [= PROC Path_18&()
43 Movel Offs(Target_10,08,8,188), vieese, z8, SpindlemotorTool\WObj:=wBox;
44 Movel Target_10,v1808,z8,5pindlemotorTool\WObj:=wBox;
45 Movel Target_20,v1008,z8,5pindlemotorTool\WObj:=wBox;
46 Movel Target_3@,v1008,z8,5pindlemotorTool\WObj:=wBox;
47 Movel Target_48,v18e8,z8,SpindlemotorTool\WObj:=wBox;
48 MoveC Target 50,Target_60,v1880,z8,5pindlemotorTool\Wobj:=wBox;
49 Movel Target 78,v1888,z8,5pindlemotorTool\WObj:=wBox;
1t ] Movel Target_88,Target_98,v1888,z#,SpindlemotorTool\Wobj:=wBox;
51 Movel Target_18,v1888,z8,SpindlemotorTool\WObj:=wBox;
52 Movel Offs(Target_10,8,8,168), viess, zo, SpindlemotorTool\WObj:=wBox;
53 ENDPROC
54 [ PROC Path_2@()
55 Movel Target_160,v1888,z168,SpindlemotorTool\WObj:=wobj@;
56 ENDPROC

57 ENDMODULE

Ohjelmointikieli (Programming language) — Kieli, jolla kirjoitetaan koodi (kuten RAPID)


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjelmointikieli (Programming language) – Kieli, jolla kirjoitetaan koodi (kuten RAPID).
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29 = PROC main()
38 Paletti_offset_tapa;
31 ENDPROC
32 E PROC Poimi()
33 SetD0 DO1@ 1,1;
34 Reset DOle_1;
35 Mowvel Offs(Target_1@,Xsiirto,¥Ysiirto,188),v1ee8,z18,Festo_Soft_Tool 1'\WWobj:=wPaletti;
36 MowvelDD Offs(Target_18,Xsiirto,Ysiirto,-18),v1ee8,fine,Festo_Soft_Tool_ 1\WObj:=wPaletti,DOl® 2,1;
37 WaitTime @.5;
38 Movel Offs(Target_1®,Xsiirto,¥siirto,108),v1886,z18,Festo_Soft_Tool_ 1'\WObj:=wPaletti;
39 Reset DOL@_2;
48 ENDPROC
41 = PROC Torni()
42 Movel Offs(Target_2@8,8,08,Korkeus+l@@),v1eea,z18,Feste Soft_Tool 1'WWobj:=wPaletti;
43 MowvelDD Offs(Target_28,8,08,Korkeus),viees,fine,Festo_Soft_Tool 1%WObj:=wPaletti,DOl& 1,1;
44 WaitTime @.5;
45 Movel Offs(Target_20,8,8,Korkeus+186),v1888,z18,Festo_Soft_Tool 1\WObj:=wPaletti;
46 Reset DO1@_1;
47 ENDPROC
48 = PROC HomePos()
49 Movel Target 3@,v30ee,z58,Festo Soft Toocl 1\WObj:=wPaletti;
58 ENDPROC
51 = PROC Paletti_offset_tapal)
52 Poimi;
53 [HIF Xsiirto<=192 THEN
54 Xziirto:=Xsiirto+ad;
55 ENDIF

RAPID-koodi (RAPID code) - ABB-robotin oma ohjelmointikieli


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
RAPID-koodi (RAPID code) – ABB-robotin oma ohjelmointikieli
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41 E PROC Pick()

42 Movel Offs (Pick _©,8,8,Korkeus),v1888,z1668,Frame_2\WObj:=wHihna;

43 WaitUntil DIN @ = 1;

44 Reset DOUT_1;

45 MovelDO Pick_1,v1eed,fine,Frame_2\WObj:=wHihna,DOUT 1,1;

46 WaitTime 1;

47 Movel Offs (Pick _8,8,8,Korkeus),v1868,z168,Frame_2\WObj:=wHihna;

438 ENDPROC

49 - PROC Paikka 1()

=1c] Mowvel Offs (Levy 1 8,8,8,Korkeus),v1868,z1688,Frame_23WObj:=wLevylava;
51 Reset DOUT_@;

52 MovelDO Offs (Lewvy 1 1,8,8,Korkeus),vi@ed,fine,Frame_2\W0Obj:=wLevylava,DOUT @,1;
53 WaitTime 1;

54 Movel Offs (Levy 1 8,8,8,Korkeus),v1888,z188,Frame_23W0bj:=wLevylava;
55 ENDPROC

56 [ PROC Paikka 2()

57 Movel Offs (Levy 2 ©,8,8,Korkeus),v1888,z188,Frame_2\W0bj:=wLevylava;
58 Reset DOUT_@;

59 MovelDO Offs (Levy 2 1,8,8,Korkeus),v1888,Tine,Frame_2\W0bj:=wLevylava,OUT &,1;
2] WaitTime 1;

61 Mowvel Offs (Levy 2 8,8,8,Korkeus),v1868,z1688,Frame_23W0bj:=wLevylava;
i ENDPROC

Koodi (Code) — Ohjeet, jotka kerrotaan robotille tietokoneella


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Koodi (Code) – Ohjeet, jotka kerrotaan robotille tietokoneella
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WaitUntilDIN_0=1;
Wait until digital input zero is on.

Odota kunnes digitaalisisaantulon nolla arvo on yksi.

Komento, kasky (Command, Instruction) — Yksi ohje robotille


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Komento, käsky (Command, Instruction) – Yksi ohje robotille
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Reset DOUT_1;
Reset the value of digital output one to zero.

Muuta digitaaliuostulon yksi arvo nollaksi.

Yksinkertainen komento (Simple command) — Esimerkiksi “resetoi ulostulo”


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Yksinkertainen komento (Simple command) – Esimerkiksi “resetoi ulostulo”
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42 PROC Path_18()
43 Mowvel Offs(Target 16,0,8,1008), viees, z8, SpindlemotorTool\WObj:=wBox;
44 Movel Target 16,v1888,z8,S5pindlemotorTool\W0Obj:=wBox;
45 Movel Target 28,v1868,z8,5pindlemotorTool\W0Obj:=wBox;
45 Movel Target 3@,v1088,z8,SpindlemotorTool\WObj:=wBox;
47 Movel Target 48,v1868,z8,5pindlemotorTool\W0Obj:=wBox;
A3 Movel Target 58,Target 60,v1888,z8,5pindlemotorTool\WObj:=wBox;
49 Movel Target 7@,v1888,z8,S5pindlemotorTool\W0Obj:=wBox;
=15 Movel Target 86,Target 90,v1888,z8,5pindlemotorTool\WObj:=wBox;
51 Movel Target 16,v1888,z8,S5pindlemotorTool\W0Obj:=wBox;
52 Movel Offs(Target 16,0,8,1008), viees, z8, SpindlemotorTool\WObj:=wBox;
53 ENDPROC

Ohjelma (Program) — Kokonaisuus, joka ohjaa robottia


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjelma (Program) – Kokonaisuus, joka ohjaa robottia
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Ohjelmasiirros (Program displacement) — Aliohjelman suoritus eri paikassa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjelmasiirros (Program displacement) – Aliohjelman suoritus eri paikassa
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CONST robtarget Target_20:=[[-10,-348,-24],[0,0.382683431,0.923879533,0],
[0,0,0,0],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]];

Paikkatieto (Target) — Valitun paikan koordinaatit


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Paikkatieto (Target) – Valitun paikan koordinaatit. Kaikki nuo pienet koordinaatistot, joista neljä on merkitty.



Euroopan unionin
osarahoittama

Suomen Yrittéjéopistov QP|STO

Movel Target_30,v3000,z50,Festo_Soft_Tool 1\WObj:=wPaletti;

JOINT
JOINT \/\gou\w

Akseliliike (Joint motion) — Taloudellisin tapa siirtya pisteesta toiseen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Akseliliike (Joint motion) – Taloudellisin tapa siirtyä pisteestä toiseen
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Movel Pick_0,v1000,z100,Frame_2\WOQObj:=wHihna;

The tool tip moves in
a straight Iine//

JOINT

LIN

¢ JOINT

Suora liike (Linear motion) — Lineaarinen liike pisteesta toiseen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Suora liike (Linear motion) – Lineaarinen liike pisteestä toiseen
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JPISTO

MoveC Target_80,Target_90,v1000,z0,SpindlemotorTool\WObj:=wBox;

Suomen Yrittéjéopistov

Kaariliike (Arc/Circular motion) - Liike kaaren pisteesta toiseen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kaariliike (Arc/Circular motion) – Liike kaaren pisteestä toiseen
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& Step out
Adjust  Modify | Selected Stat Stop
Robtargets Position | Tasksw G5 step over

Test and Debug

Suomen \’rittéjéopisto‘

BRovcvQ-@r 5

e
I [ 2

Synchronize

Lavausasema_SmCo - RobotStudio

Modeling  Simulation | Controller = RAPID | Add-Ins

BB E

Format Outlining || Snippet Instruction

IL:| [E5] RAPID Tasks
- ] [l Run Mode

Compare | Apoty
= 2 Pragram v

Caontroller

KE @

Access Edit R Insert

Check Program Breakpoint  RAFID
Program Painterv

* K 5
* *

Euroopan unionin
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*

* *
* 4 *

Q Signin — a x
@ B4 submit Feedback (7)

Workpiece v

1 Tool v

1, original Pasitions «
Path Editor

v Path Editor

| Controller | Files = x|| Lavausasema_SmCo:View1 x | Lavausasema_controller (Statior)

2 Gixed PUEOBE 58 200&% & 1L

Curent Station View Freehand
B Lavausasema_cortroller
> [ HOME
> {8} Corfiquration
[7] Evert Log
> 140 System
v [@ rarD
~ T_ROB1 (@]
Program Modules
[ calibpata
v [ Modulet
[2] Home
(2] main
[@] Ohjsima
Pahvi
Paikla_1
(0] Paida_2
[@] Paikka_3
Pick

m Modules

DL SN B

Salaction Snap Measure

e

@ zoom M@/t

ift) ) Rotate [Ctr] @) Pan

‘ Cuﬂtru\leritatui‘ 0ulDu|| RAPID Watch | SimulationWatch| RAPID Call Stack | RAPID Breakpoinis | SearchResults

¥ X
‘Show messages from: | All messages Time Category
@ utosave complete. [23] 20220266.37.21 General
@ IRB460_110_240_01_2: The number of joints is different between the liarary medel and the centroller configurations 2022026 6.37.54 General
@ 1utosave complete 2022026 7.57.42 General
€ IRB460_110_240_01_2: The number of joints is different between the liarary medel and the centroller configurations 20.2.20267.58.00 General
@ 1utosave complete [8] 20220261037 41 General
Controller status: /1

RobotStudio (RobotStudio) — ABB:n tietokoneohjelma robotin ohjelmointiin ja simulointiin


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
RobotStudio (RobotStudio) – ABB:n tietokoneohjelma robotin ohjelmointiin ja simulointiin


Euroopan unionin

Suomen Vrittéjéopistov ;’PISTO

osarahoittama
— Automaattinen Moottorit pailla
=V % SYOH-50G2520N11 PrsﬁvtettvP?Nopeusll)D%} ¥ x
%Tuotantoikkuna : <Ei nimettyd ohjelmaa> kohteessa T_ROB1/Modulel/Paletti_offset...
57 Xsiirto:=0;
S8 Y¥siirto:=¥siirto+64;
53 | ENDIF
60 | IF ¥Ysiirto>128 THEN
et el 61 Ysiirto:=0;

. 62 | ENDIF

: 63 Torni;

el | b Fami iy i 64 Korkeus :=Korkeus+15;

Morsl Earast 10,1100 £a00; soenynen] o1 s IF Xsiirto=0 AND ¥siirto=0 THEN

151 Target 81 vimg' Lo 0oLV \WORS ok o 66 Korkeus:=0;

: 67 HomeFos;
68 Stop;
63 | ENDIF
70 | ENDPROC
Lataa SO .
ohjelma... paarutiiniin U=s
|% Tuotantoi... {g’}@

Kasiohjain (FlexPendant) — Kannettava ohjauslaite ohjelmointiin ja lilkkkeiden opettamiseen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käsiohjain (FlexPendant) – Kannettava ohjauslaite ohjelmointiin ja liikkeiden opettamiseen. Oikealla virtuaalinen FlexPendant.


Euroopan unionin
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Suomen Vrittéjéopistoz @ P| ST

Kasin opastus (Lead-through) — Robottia liikutetaan kasin ja liikkeet tallennetaan ohjelmaan


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käsin opastus (Lead-through) – Robottia liikutetaan käsin ja liikkeet tallennetaan ohjelmaan


ETELA-POHJANMAAN

PISTO

Euroopan unionin
osarahoittama

Suomen Vrittéjéopistoy

S
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VAR num K:=10;
VAR num P:=3;

Muuttuja (Variable) — Tieto jota voidaan muuttaa ohjelmallisesti


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Muuttuja (Variable) – Tieto jota voidaan muuttaa ohjelmallisesti. Nollautuu ohjelman keskeytyessä.



Euroopan unionin

Suomen Yrittajaopisto J ®E|§fb I osarahoittama

&

PERS num N:=12;
PERS num M:=0;

 &

Muuttuja (Persistent) — Tieto jota voidaan muuttaa ohjelmallisesti


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Muuttuja (Persistent) – Tieto jota voidaan muuttaa ohjelmallisesti. Ei nollaudu ohjelman keskeytyessä.
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Suomen Yrittéjéopistov

CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST
CONST

robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget
robtarget

Euroopan unionin
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PISTO

Pick @:=[[534.999936188, -549.,999627718,98],[@,8,1,8],[@,8,8,8], [9E+89,0E+80, 9E+89, 9E+@9, OE+80,9E+89] ];

Pick 1:=[[534.999936108, -549.999627718,-2],[@,@,1,8],[0,8,8,8], [9E+89,0E+80, OE+80, OE+20, 9E+89,9E+89]];

Levy 1 @:=[[499.099818234,240.999638556,397.999956179], [@,0.787186781,8.787186751,8],[@,@,0,8], [9E+80,0E+@0, 9E+@0, 9E+@9, 9E+89 , 0E+89] |
Levy 1 1:=[[499.099818234,240.990638556,18],[@,8.787186751,0.7687106781,08],[@,0,8,0], [9E+09, 9E+80, 0E+80, 0E+00, OE+20, 9E+20]];

Lewvy 2 @:
Levy 2 1:
Levy 3 @:
Levy 3 1:
Pahwi_@
Pahwi_1
Pahwvi 3
Pahwi 4

HomePos:=

[
[
[
[
[

[
[
[
[
[
[
[
[
[
[

[749.999818234, 849, 9996308556, 397.999956172], [@,@,1,8],[@,8,0,8], [9E+89, 9E+@9, 9E+09, 9E+89, OE+89, 9E+089] ];
[749.999819234, 849.999638556,18],[@,@,1,8],[@,8,8,8], [9E+89, 9E+89, 9E+A9, 9E+89, 9E+89,9E+89]];
[249.999819234, 849. 999638556, 397.999956179], [@,8,1,8],[@,8,8,8], [9E+89, 9E+@9, 9E+89, 9E+89, 9E+89, 9E+89] ;

=[[249.999819234, 349.999638556,18],[@,@,1,8],[@,0,8,08], [9E+89, 9E+89, 9E+09, OE+89, 9E+89,9E+89]];

B8 .B0B184216,499, 999648514, 397,999977927], [@, -8.767186781,8. 787186751,0],[@,8,8,8], [9E+89,0E+89, 0E+80, OE+89, OE+89,9E+89] ]
6@@.300184216,499,000648514,a], [@, -0, 787106781,0.707106781,8],[@,2,0,8], [9E+89, 0E+80, OE+@0, OE+@0, 9E+809, 9E+29]];
499,999819234,599, 999638556, 397 . 999956179, [@,@,1,8],[@,0,8,8], [9E+89, 9E+@9, 9E+@0, OE+89, OE+89, 0E+29] ] ;
499.,0998109234,5099,999630556,4],[@,0,1,8],[@,@,0,8], [9E+@0,0E+@0, OE+@0, 9E+@0, 9E+00 , OE+89] ] ;
1585,@,1199.582875195],[@,0,1,8],[@,@,8,0], [9E+89,9E+89, 9E+89, 9E+80, 9E+89,9E+89]];

B b T e e L L T T T e e et
'

Vakio (Constant) - Tieto, jota ei voida ohjelmallisesti muuttaa

¥

¥


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Vakio (Constant) – Tieto, jota ei voida ohjelmallisesti muuttaa
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Suomen Vrittéjéopistov

Movel Target_10, v1000, z5, Frame_2\WObj:=wHihna;

Mowel » * w1000 v z5 v Frame 2 v \“WObj:=wHihna v

Parametri (Parameter) — Arvo, joka vaikuttaa ohjelman toimintaan


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Parametri (Parameter) – Arvo, joka vaikuttaa ohjelman toimintaan


Euroopan unionin
LN osarahoittama

Movel Offs(Target_10,0,0,100), v1000, z0, SpindlemotorToo\WOQObj:=wBox;

Suomen \’rittéjéopistov ®P|STO

Funktio (Function) — Pieni osa ohjelmaa, joka tekee tietyn asian


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Funktio (Function) – Pieni osa ohjelmaa, joka tekee tietyn asian. Kuvassa Offs - funktio siirtää targetin ylöspäin.


RN Euroopan unionin

Suomen Yrittéjéopistov QP'STO RN sarahoittama

PROC Ohjelma()
FORiFROM1TO5DO
FORjFROM1TO 10 DO
Pick;
Paikka_1;
Pick;
Paikka_2;
Korkeus:=Korkeus+18;
ENDFOR
Pahvi;
Korkeus:=Korkeus+4;
ENDFOR
Korkeus:=0;
Pahvikorkeus:=20;
Home;
ENDPROC

Silmukka (Loop) — Ohje, joka toistuu monta kertaa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Silmukka (Loop) – Ohje, joka toistuu monta kertaa


RN Euroopan unionin

Suomen Yrittéjéopistov QP'STO RN sarahoittama

IF  Xsiirto<=192 THEN
Xsiirto:=Xsiirto+64;

ENDIF

IF  Xsiirto>192 THEN
Xsiirto:=0;
Ysiirto:=Ysiirto+64;

ENDIF

IF  Ysiirto>128 THEN
Ysiirto:=0;

ENDIF

IF  Xsiirto=0 AND Ysiirto=0 THEN
Korkeus:=0;

Stop;

ENDIF

Ehto (Condition) — Saanto, joka paattaa mita tapahtuu


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ehto (Condition) – Sääntö, joka päättää mitä tapahtuu


Suomen Vrittéjéopisto‘

PISTO

Euroopan unionin
osarahoittama

Lavausasema_SmCoiiewl | Gtation Logic | SmarlCcmpcnenl_ZX|

41

{&F SmartComponent_2 [Descriptior Engish -
Design Compose Properties and Bindings  Signals and Connections
Properties
Inputs = - 2 Outputs
Stap () 551 LogicSRLatch ] PlaneSensor LevyPos (0
Froperties Froperties
Y SimulationEvents 1/0 Signals Origin (10,00 0,00 0,00] mm)
Properties Set(0) ==---o¢  Ouiput (0) Axis‘l ([500,00 0.00 0.,00] m...)
/O Signals Reset (0) ===~ ~*» ImvOutput (1) Roas2 {[U-W;DD.{[;U 0.00] m..)
; . ag
S-Slmrlzhog?tamaj [g) SenseMultiple (False)
mdlatonStopped ©) | {1 agicGate_3 [NOT] SensedPart ()
Froperties 10 Signals
Operator (MOT) Active (1) SensorOut ()
Delay (0.0 =) SensorQutPulse (0)
1/0 Signals
Input (0} === Quiput (1)
Inputg (0) -~
StopSimulation Z
4 P ) ,j? Source
Froperties ]
IO Signals Properties
Source (levy_700x500x18_1) ] :
Execute (0) Copy 0 } L|nearM.|::\.rer
Farent ) Prn|_)ert|es
Position ([275,00 -4630.00 280...) o Object ()
Orientation ([0.00 0,00 0,00] deg) Direction ([0.00 100000 0.00] )
Transient (False) Speed (1000,00 mm/s)
FhysicsBehavior (Unchanged) Referenc.e (Global)
1/0 Signals 1/0 Signals
Execute (0) » Executed {0) Execute (1)

Logiikka (Logic) — Saannot, joiden mukaan ohjelma toimii


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Logiikka (Logic) – Säännöt, joiden mukaan ohjelma toimii
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Suomen \’rittéjéopistov ®P|STO

M E @ o

Check Program Breakpoint RAPID ] ] ]
Program Pointer~ v Path Editor me Modeling Simulation Controller RAPID Ad

zbug

_| Check Program L SimUIEtiﬂ” Setup D [ID "q

— Check the syntactic and semantic — EE Station Logic
- Play Pause Stop Reset
|7} Activate Mechanical Units W v

correctness of the modules.,

This feature is useful while
debugging your program. All Configure M Simulation Control
errors are higlighted and listed in
the Output window,

Testaus (Testing) — Tarkistus, etta ohjelma toimii


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Testaus (Testing) – Tarkistus, että ohjelma toimii


Euroopan unionin
osarahoittama

Virhe (Error) — Ohjelma ei toimi oikein


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Virhe (Error) – Ohjelma ei toimi oikein. Robotin asento. Yrittää ajaa itsensä läpi.


Euroopan unionin
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p— @C} Auto Motors On ¥
—
=V {7y  SYOH-5062520M11 Running (Speed 100%)
—_—
T_ROB1
All Tasks ToReadEK

Mika kappale ajetaan?

Kappale 1 Kappale 2 Kappale 3 Kappale 4 Kappale 5

. Production o}
‘ {J 0}

Kayttoliittyma (User interface) — Naytto ja painikkeet, joilla ohjataan


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käyttöliittymä (User interface) – Näyttö ja painikkeet, joilla ohjataan


Euroopan unionin
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Suomen \’rittéjéopistov ®P|STO

— @J Auito Moters On
A— V i SYOH-5CG2520N11 Running (Speed 1009%)
I_‘
T_ROB1
All Tasks TPReadFK

Mika kappale ajetaan?

Kappale 1 Kappale 2 Kappale 3 Kappale 4

|0, Production
=1 Window

Kaynnista (Run) — Aloita ohjelman suoritus


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käynnistä (Run) – Aloita ohjelman suoritus


Euroopan unionin
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Suomen \’rittéjéopistov ®P|STO

E] Auto Motors On

=V {5 | SYOH-5CG2520N11 Running (Speed 100%)
I_‘
T_ROB1
All Tasks ToReadFK

Mika kappale ajetaan?

Kappale 1 Kappale 2 Kappale 3 Kappale 4

12 Production
=1 Window

Pysayta (Stop) — Lopeta ohjelman suoritus


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Pysäytä (Stop) – Lopeta ohjelman suoritus


Euroopan unionin
osarahoittama

Suomen Yrittéjéopistov QP|STO
ROBOTIIKKA

Alan ammattisanastoa

- Laitteet ja turvallisuus
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Virtalahde (Power supply) — Laite, joka antaa sahkoa robotille


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Virtalähde (Power supply) – Laite, joka antaa sähköä robotille


Euroopan unionin
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Suomen Yrittajaopisto =/ C;)FL"STO

Kaapeli (Cable) —Johto, joka yhdistaa laitteet


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kaapeli (Cable) – Johto, joka yhdistää laitteet


&

ey eeees e v ETELA-POHJANMAAN Euroopan unionin
Suomen Yrittajaopisto 4 (;')Pls-ro - osarahoittama

Liitin (Connector) — Osa, joka liittaa kaapelin laitteeseen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Liitin (Connector) – Osa, joka liittää kaapelin laitteeseen


Euroopan unionin
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Suomen \’rittéjéopistov ®P|STO

Naytto (Display) - Ruudun osa, josta nakee tietoa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Näyttö (Display) – Ruudun osa, josta näkee tietoa


RN Euroopan unionin

Suomen Yrittéjéopistov QP'STO RN sarahoittama

ROBOTICS

Product manual
IRB 120

Kayttoohje (Manual) — Kirja, jossa kerrotaan, miten robotti toimii


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käyttöohje (Manual) – Kirja, jossa kerrotaan, miten robotti toimii


Euroopan unionin
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Suomen Yrittdjaopisto C))' PIST

P

ABB Engineering

Type:
Robot varnant:

~ Protection:

Merkinta (Label) — Tarra tai teksti, jossa tietoa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Merkintä (Label) – Tarra tai teksti, jossa tietoa


Euroopan unionin
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Kiinnitys (Mounting) — Kun robotti tai osa laitetaan paikoilleen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kiinnitys (Mounting) – Kun robotti tai osa laitetaan paikoilleen


R Euroopan unionin

Suomen Vrittéjéopistov C;jp|s'|'o Il osarahoittama

Tyokalut (Tools) — Valineet, joita kaytetaan robotin kanssa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työkalut (Tools) – Välineet, joita käytetään robotin kanssa
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Suomen Yrittéjéopistov QP|STO

AL HR HB
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ROBOTICS

Safety manual for robot

Manipulator and IRC5 or OmniCore
controller

Tyoturvallisuus (Work safety) — Saannot, jotka pitavat sinut turvassa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työturvallisuus (Work safety) – Säännöt, jotka pitävät sinut turvassa


Euroopan unionin
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Turvavali (Safety distance) — Etaisyys, jossa olet turvassa robotilta


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Turvaväli (Safety distance) – Etäisyys, jossa olet turvassa robotilta


Euroopan unionin
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Suomen Vrittéjéopistoz ®P|STO

Suojalasit (Safety glasses) — Lasit, jotka suojaavat silmia


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Suojalasit (Safety glasses) – Lasit, jotka suojaavat silmiä


Euroopan unionin
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Suomen Vrittéjéopistoz @ P| ST

Hatapysaytys (Emergency stop) — Punainen nappi, joka pysayttaa robotin heti


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Hätäpysäytys (Emergency stop) – Punainen nappi, joka pysäyttää robotin heti


ETELA-POHJANMAAN
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Suomen Vrittéjéopistoy
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Turvalukitus (Safety lock) — Lukko, joka estaa vaarallisen kayton


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Turvalukitus (Safety lock) – Lukko, joka estää vaarallisen käytön


R Euroopan unionin
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Suomen Vrittéjéopistov C%F"STO

— v @3 Error Not Acknowledged
— ah 50027 Joint Out of Range
Event Log - Event Message

Event Message 50027 2026-02-20 14:59:20

Joint Out of Range

Description
Position for ROB_1 joint rob1_2 is out of working range.

Actions
Use the joystick to move the joint into its working range.

Show Log Acknowledge

Production
=1 window | @}{E’}

Halytys (Alarm) — Aéni tai valo, joka varoittaa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Hälytys (Alarm) – Ääni tai valo, joka varoittaa


RN Euroopan unionin
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Valvonta (Monitoring) — Kun seurataan robotin toimintaa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Valvonta (Monitoring) – Kun seurataan robotin toimintaa


RN Euroopan unionin
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Tarkastus (Inspection) — Kun katsotaan, etta kaikki on kunnossa


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Tarkastus (Inspection) – Kun katsotaan, että kaikki on kunnossa


Euroopan unionin

*

LN osarahoittama

Diagnostiikka (Diagnostics) — Tarkistus, mika on vialla


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Diagnostiikka (Diagnostics) – Tarkistus, mikä on vialla
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Vika (Fault) — Kun jokin ei toimi


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Vika (Fault) – Kun jokin ei toimi


R Euroopan unionin
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Varaosa (Spare part) — Osa, joka korvaa rikkoutuneen


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Varaosa (Spare part) – Osa, joka korvaa rikkoutuneen


Euroopan unionin
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Huolto (Maintenance) — Robotin tarkistus ja korjaus


Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Huolto (Maintenance) – Robotin tarkistus ja korjaus
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