VYSOKA SKOLA TECHNICKA A EKONOMICKA
USTAV TECHNICKO-TECHNOLOGICKY

Vedou
Oponent bad



Teoretickd Cast:
Automatizace
Typy prOmyslovych robotu
Uchopové hlavice

Prakticka Cast:
Promyslovy robot Staubli TX40
Staubli Robotics Suite 2013
Programovaci jazyk VAL3



Cilem je vytvoreni programu k navadéni robota pro vykondni zkousky na

novém typu soucdstky, ktery firma zavdadi do portfolia svého pusobeni.



7 ~ 7

Slozen ze Ctyr Casti

|dedini pro stredni zatizeni

Provoz v narocnych podminkdch
Multifunkcni

A —zakladna
B — rameno
C — paze

D — loket

E — predlokti

F — zapesti



Cell manager

VAL3 Studio

CS8 Emulator

3D Studio

« Transfer manager

« CS8 Remote Maintenance
« PLC Studio



Vyvinut pro ovldddni robotd Stéubli

/ameéruje se na nastroje pro fizeni robota a modelovaci nastroje
VAL3 aplikace

Program VAL3

Datoveé typy

Proménné



begin
wait((isPowered()==true) and (isEmpty()==true) and (bBusy==false) and (diB_StartPohybu==true) and (diB_Uvolneni==true
if doB_Utesnit==true
doB_Utesnit=false
delay(0.2
endlIf
bBusy=true
doB_Pripraven=false
doB_Dokoncen=false
if doB_ZakPoloha==true
movej(pStred tTool mMNomSpeed
movej(appro(pUkol04, trUkol04[0]), tTool mMNomSpeed)
waitEndMove
wait(diB_Uzivvstup1==true)
movel(pUkol04, tTool mNomSpeed_2
waitEndMove
/{ Dil utesnit
doB_Utesnit=true
wait(doB_Utesnit==true
delay(0.5
else
doB_PoruchaNeni=false
sPorucha="Neni v zakladni poloze”
endlf
resetMotion
nAktProg=
bBusy=false
wait(!bBusy
doB_Dokoncen=true
wait{doB_Dokoncen==true)
wait(diB_StartPohybu==false)
end




Ukdzka vytvoreného programu pro najeti robotického ramene




« Bakaldrska prace byla zamérena na vytvoreni programu pro pohyb
robotického ramene Stdubli TX40

« Teoretickd ¢dast byla zamérena na automatizaci a prumyslové roboty

« V aplikacni ¢asti bylo popsano robotické rameno a prislusny software pro
ndasledné vytvoreni programu

« K programovani byl pouzit software Stdubli Robotics Suite 2013 a
programovaci jazyk VAL3



DEKUJI ZA POZORNOST



