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ROBOTIIKKA

Alan ammattisanastoa
- Robotiikan perussanat

- Ohjelmointi

- Laitteet ja turvallisuus



ROBOTIIKKA

Alan ammattisanastoa
- Robotiikan perussanat



Automaatio (Automation) – Työn tekeminen koneilla ilman ihmistä

KUVA AUTOMAATIO

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Automaatio (Automation) – Työn tekeminen koneilla ilman ihmistä.




Robotti (Robot) – Kone, joka tekee työtä automaattisesti

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Robotti (Robot) – Kone, joka tekee työtä automaattisesti.




Kollaboratiivinen robotti, cobotti (Collaborative robot, cobot) – Robotti, joka voi työskennellä ihmisen 
kanssa samassa tilassa turvallisesti

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kollaboratiivinen robotti, cobotti (Collaborative robot, cobot) – Robotti, joka voi työskennellä ihmisen kanssa samassa tilassa turvallisesti




YuMi-cobotti (YuMi cobot) – Pieni yhteistyörobotti, jossa voi olla yksi tai kaksi käsivartta

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
YuMi-cobotti (YuMi cobot) – Pieni yhteistyörobotti, jossa voi olla yksi tai kaksi käsivartta




Koordinaatisto (Coordinate system) – Pisteiden sijainnin avaruudessa määrittävä järjestelmä 

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Koordinaatisto (Coordinate system) – Pisteiden sijainnin avaruudessa määrittävä järjestelmä 




X-akseli (X-axis) - Vaakasuuntainen akseli

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
X-akseli (X-axis) - Vaakasuuntainen akseli




Y-akseli (Y-axis) – Syvyyssuuntainen akseli

KUVA ROBOTTI

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




Z-akseli (Z-axis) – Pystysuuntainen akseli

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Z-akseli (Z-axis) – Pystysuuntainen akseli
.




Maailman koordinaatisto (World coordinate system) – Peruskoordinaatisto, koko järjestelmälle yhteinen

KUVA ROBOTTI

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




Robotin koordinaatisto (Robot Coordinate system) – Robotin oma koordinaatisto

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Robotin koordinaatisto (Robot Coordinate system) – Robotin oma koordinaatisto




Käyttäjäkoordinaatisto (User coordinate system) – Käyttäjän määrittelemä koordinaatisto

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käyttäjäkoordinaatisto (User coordinate system) – Käyttäjän määrittelemä koordinaatisto




Työkohdekoordinaatisto (Object coordinate system) – Käyttäjän määrittelemä koordinaatisto

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työkohdekoordinaatisto (Object coordinate system) – Käyttäjän määrittelemä koordinaatisto




Työkalukoordinaatisto (Tool coordinate system) – Työkalun oma koordinaatisto

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työkalukoordinaatisto (Tool coordinate system) – Työkalun oma koordinaatisto




Robottivarsi, käsivarsi (Robot arm) – Robotin osa, joka liikuttaa ja ohjaa esineitä eri suuntiin

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Robottivarsi, käsivarsi (Robot arm) – Robotin osa, joka liikuttaa ja ohjaa esineitä eri suuntiin



Liikeakseli (Axis) – Suunta, johon robotti voi liikkua ylös, alas ja sivulle.

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Liikeakseli (Axis) – Suunta, johon robotti voi liikkua ylös, alas ja sivulle.




Servo (Servo motor) – Moottori, joka ohjaa tarkkaa liikettä.

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Servo (Servo motor) – Moottori, joka ohjaa tarkkaa liikettä.




Aktuaattori (Actuator) – Osa, joka muuttaa sähköenergian liikkeeksi

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Aktuaattori (Actuator) – Osa, joka muuttaa sähköenergian liikkeeksi



Anturi (Sensor) – Laite, joka tunnistaa asioita, kuten etäisyyden tai liikkeen

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Anturi (Sensor) – Laite, joka tunnistaa asioita, kuten etäisyyden tai liikkeen. Kuvassa voima-anturi (Force sensor)



Tarttuja (Gripper) – Robotin “käsi”, joka ottaa kiinni esineistä

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Tarttuja (Gripper) – Robotin “käsi”, joka ottaa kiinni esineistä



Ohjausyksikkö (Controller) – Laite, joka ohjaa robotin toimintaa ja ohjelmia

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjausyksikkö (Controller) – Laite, joka ohjaa robotin toimintaa ja ohjelmia



Toimintaperiaate (Operating principle) – Kuinka robotti toimii

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Toimintaperiaate (Operating principle) – Kuinka robotti toimii.




Prosessi (Process) – Työn vaiheet, jotka robotti suorittaa

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Prosessi (Process) – Työn vaiheet, jotka robotti suorittaa



Liikerata (Path) – Reitti, jota pitkin robotti liikkuu pisteestä toiseen

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Liikerata (Path) – Reitti, jota pitkin robotti liikkuu pisteestä toiseen. Kuvassa keltainen viiva



Työalue (Work area) – Alue, jossa robotti tekee työnsä

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työalue (Work area) – Alue, jossa robotti tekee työnsä



Turva-alue (Safety zone) – Alue, johon ei saa mennä robotin liikkuessa

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Turva-alue (Safety zone) – Alue, johon ei saa mennä robotin liikkuessa



Simulaatio (Simulation) – Harjoittelu tietokoneella ilman oikeaa robottia

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Simulaatio (Simulation) – Harjoittelu tietokoneella ilman oikeaa robottia



Kalibrointi (Calibration) – Säätö, jolla varmistetaan, että robotti toimii oikein

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kalibrointi (Calibration) – Säätö, jolla varmistetaan, että robotti toimii oikein



Käyttötila (Operating mode) – Robotin valittu toimintatapa (automaatti, käsiohjaus)

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käyttötila (Operating mode) – Robotin valittu toimintatapa (automaatti, käsiohjaus). Toimintatavan valinta avainkytkimellä kuvassa oikealla alhaalla.




Käynnistys (Start-up) – Robotin käynnistäminen ja valmistelu käyttöön

KUVA ROBOTTI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Käynnistys (Start-up) – Robotin käynnistäminen ja valmistelu käyttöön



ROBOTIIKKA

Alan ammattisanastoa
- Ohjelmointi



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

KUVA OHJELMOINTIKIELI

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjelmointikieli (Programming language) – Kieli, jolla kirjoitetaan koodi (kuten RAPID).




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

KUVA VIRTALÄHDE

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
RAPID-koodi (RAPID code) – ABB-robotin oma ohjelmointikieli



Koodi (Code) – Ohjeet, jotka kerrotaan robotille tietokoneella

KUVA VIRTALÄHDE

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Koodi (Code) – Ohjeet, jotka kerrotaan robotille tietokoneella



Komento, käsky (Command, Instruction) – Yksi ohje robotille

WaitUntil DIN_0 = 1;

Wait until digital input zero is on.

Odota kunnes digitaalisisääntulon nolla arvo on yksi.

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Komento, käsky (Command, Instruction) – Yksi ohje robotille



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

Reset DOUT_1;

Reset the value of digital output one to zero.

Muuta digitaaliuostulon yksi arvo nollaksi.

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Yksinkertainen komento (Simple command) – Esimerkiksi “resetoi ulostulo”




Ohjelma (Program) – Kokonaisuus, joka ohjaa robottia

KUVA VIRTALÄHDE

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjelma (Program) – Kokonaisuus, joka ohjaa robottia



Ohjelmasiirros (Program displacement) – Aliohjelman suoritus eri paikassa

KUVA VIRTALÄHDE

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Ohjelmasiirros (Program displacement) – Aliohjelman suoritus eri paikassa




Paikkatieto (Target) – Valitun paikan koordinaatit

KUVA VIRTALÄHDECONST 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]];

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




Akseliliike (Joint motion) – Taloudellisin tapa siirtyä pisteestä toiseen

MoveJ Target_30,v3000,z50,Festo_Soft_Tool_1\WObj:=wPaletti;

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Akseliliike (Joint motion) – Taloudellisin tapa siirtyä pisteestä toiseen




Suora liike (Linear motion) – Lineaarinen liike pisteestä toiseen

MoveL Pick_0,v1000,z100,Frame_2\WObj:=wHihna;

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




Kaariliike (Arc/Circular motion) – Liike kaaren pisteestä toiseen

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

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Kaariliike (Arc/Circular motion) – Liike kaaren pisteestä toiseen




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

KUVA VIRTALÄHDE

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



Käsiohjain (FlexPendant) – Kannettava ohjauslaite ohjelmointiin ja liikkeiden opettamiseen

KUVA VIRTALÄHDE

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



Käsin opastus (Lead-through) – Robottia liikutetaan käsin ja liikkeet tallennetaan ohjelmaan

KUVA VIRTALÄHDE

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



Muuttuja (Variable) – Tieto jota voidaan muuttaa ohjelmallisesti

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

K

P

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




Muuttuja (Persistent) – Tieto jota voidaan muuttaa ohjelmallisesti

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

N1

N12

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




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

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




Parametri (Parameter) – Arvo, joka vaikuttaa ohjelman toimintaan

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

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



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

MoveJ Offs(Target_10,0,0,100), v1000, z0, SpindlemotorTool\WObj:=wBox;

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



Silmukka (Loop) – Ohje, joka toistuu monta kertaa

PROC Ohjelma()
FOR i FROM 1 TO 5 DO

FOR j FROM 1 TO 10 DO
        Pick;
        Paikka_1;
        Pick;
        Paikka_2;
Korkeus:=Korkeus+18;
        ENDFOR
            Pahvi;
            Korkeus:=Korkeus+4;
ENDFOR
    Korkeus:=0;
    Pahvikorkeus:=20;
    Home;
    ENDPROC

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



Ehto (Condition) – Sääntö, joka päättää mitä tapahtuu

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
 

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



Logiikka (Logic) – Säännöt, joiden mukaan ohjelma toimii

KUVA VIRTALÄHDE

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Logiikka (Logic) – Säännöt, joiden mukaan ohjelma toimii



Testaus (Testing) – Tarkistus, että ohjelma toimii

KUVA VIRTALÄHDE

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



Virhe (Error) – Ohjelma ei toimi oikein

KUVA VIRTALÄHDE

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



Käyttöliittymä (User interface) – Näyttö ja painikkeet, joilla ohjataan

KUVA VIRTALÄHDE

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



Käynnistä (Run) – Aloita ohjelman suoritus

KUVA VIRTALÄHDE

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



Pysäytä (Stop) – Lopeta ohjelman suoritus

KUVA VIRTALÄHDE

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



ROBOTIIKKA

Alan ammattisanastoa
- Laitteet ja turvallisuus



Virtalähde (Power supply) – Laite, joka antaa sähköä robotille

KUVA VIRTALÄHDE

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



Kaapeli (Cable) – Johto, joka yhdistää laitteet

KUVA VIRTALÄHDE

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



Liitin (Connector) – Osa, joka liittää kaapelin laitteeseen

KUVA VIRTALÄHDE

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



Näyttö (Display) – Ruudun osa, josta näkee tietoa

KUVA VIRTALÄHDE

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



Käyttöohje (Manual) – Kirja, jossa kerrotaan, miten robotti toimii

KUVA VIRTALÄHDE

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



Merkintä (Label) – Tarra tai teksti, jossa tietoa

KUVA VIRTALÄHDE

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



Kiinnitys (Mounting) – Kun robotti tai osa laitetaan paikoilleen

KUVA VIRTALÄHDE

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



Työkalut (Tools) – Välineet, joita käytetään robotin kanssa

KUVA VIRTALÄHDE

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Työkalut (Tools) – Välineet, joita käytetään robotin kanssa



Työturvallisuus (Work safety) – Säännöt, jotka pitävät sinut turvassa

KUVA VIRTALÄHDE

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



Turvaväli (Safety distance) – Etäisyys, jossa olet turvassa robotilta

KUVA VIRTALÄHDE

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



Suojalasit (Safety glasses) – Lasit, jotka suojaavat silmiä

KUVA VIRTALÄHDE

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



Hätäpysäytys (Emergency stop) – Punainen nappi, joka pysäyttää robotin heti

KUVA VIRTALÄHDE

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



Turvalukitus (Safety lock) – Lukko, joka estää vaarallisen käytön

KUVA VIRTALÄHDE

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



Hälytys (Alarm) – Ääni tai valo, joka varoittaa

KUVA VIRTALÄHDE

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



Valvonta (Monitoring) – Kun seurataan robotin toimintaa

KUVA VIRTALÄHDE

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



Tarkastus (Inspection) – Kun katsotaan, että kaikki on kunnossa

KUVA VIRTALÄHDE

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



Diagnostiikka (Diagnostics) – Tarkistus, mikä on vialla

KUVA VIRTALÄHDE

Huomautuksia esittäjälle
Esityksen muistiinpanot
Diagnostiikka (Diagnostics) – Tarkistus, mikä on vialla



Vika (Fault) – Kun jokin ei toimi

KUVA VIRTALÄHDE

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



Varaosa (Spare part) – Osa, joka korvaa rikkoutuneen

KUVA VIRTALÄHDE

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



Huolto (Maintenance) – Robotin tarkistus ja korjaus

KUVA VIRTALÄHDE

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