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Fundamentos da Robotica com Yaskawa
YRC Series

ESBOCO DE CURSO

Catalogo de numero 5005-0000PT

Categoria Robética Industrial

Duragdo 15 horas

Contetido Adicional com Pacote de 10 horas

Hardware

Software fornecido Software de simulagdo robdtica
RoboCell

Software Adicional MotoSimEG-VRC

® Nota: Atividades escritas em itdlico requerem hardware. Consulte o documento de materiais do
curso e os documentos de atividade de laboratdrio individual para obter detalhes.

Introdugdo ao curso

Atividade 1: Introdugdo a Robdtica
O que é um Robo?
Histéria do Rob6 Industrial
AplicagGes de Robds Industriais

Sistemas Flexiveis de Manufatura

Atividade 2: Como funcionam os robds
Componentes do sistema robodtico
Tipos de Articulacdes do Robo
Tipos de Rob6s
Sistemas de Controle Robdtico
Linguagem de Programacao: RoboCell Robotic Software

O pingente de programacao

1
Fundamentos da Robética com Yaskawa YRC Series | Esbogo do Curso

© 2023 Intelitek Inc. Todos os direitos reservados | YRC_Fun_outline_PT v1.1



intelitek»» INDUSTRY 4

Atividade 3A: Usando Software de Simulagdao Robética : Parte 1
Software de Simulacao
Tarefa: Executando o RoboCell e abrindo um projeto
Componentes da janela do RoboCell
Janela de Imagem 3D

Tarefa: Ajustar a visualizagdo da célula de trabalho do robo

Atividade 3B: Usando Software de Simula¢do Robdética: Parte 2
Programas em execugao
Tarefa: Executando um Programa de Amostra
Manipulando o Robo

Tarefa: Limites de Trabalho do Robd
Atividade de laboratdrio A: Introdugdo

Atividade 4: Registrando as Posi¢cdes do Robo
Teleguiado
Tarefa: Executando o RoboCell e abrindo um projeto
PosicOes de Gravacao
Executando Movimentos
Sistema de Coordenadas Juntas
Sistema de coordenada cartesiana
Janela de Controle de Jog
Tarefa: Manipulagao do Robd no Sistema de Coordenadas XYZ

Codificadores e o painel de dados
Atividade de laboratorio B: ensinando um trabalho
Atividade de laboratorio C: movimento linear e circular

Atividade 5: Programando uma Tarefa Pick and Place Simples
Gravar e Ensinar Comandos
Tarefa: Executando o RoboCell e abrindo um projeto
Movendo um cubo registrando quatro posicdes
Tarefa: Gravagao e Posi¢des de Ensino
Ferramentas de Programacao
Tarefa: Escrever um programa de robo simples

Tarefa: Salvando um Projeto de Rob6
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Tarefa: Executando um Programa de Robé
Atividade de laboratdrio D: varidveis de posi¢cdo
Atividade de laboratdrio E: Operando a garra

Atividade 6: Ferramentas basicas de programacgao robotica
Estrutura do Programa RoboCell
Tarefa de Inspecdo de Objeto
Tarefa: Registrando Posi¢des
Tarefa: Programacao
Tarefa: Adicionar comentarios a um programa
A Variavel Definida
Tarefa: Adicionar varidveis a um programa
Comandos de depuracao
Tarefa: Adicionar ferramentas de depuracdo e atrasos a um programa
Tornando Comandos Nao Executaveis

Tarefa: Tornar Comandos Ring Bell Ndo Executdveis
Atividade de laboratério F: o submenu de controle
Atividade de Laboratorio G: Administragdo Geral

Atividade 7: Projeto de Alinhamento de Blocos
Alinhando um Bloco
Tarefa: Registrando Posicoes
Tarefa: Programacdo
Tarefa: Execucdo e Avaliacdo do Programa

Tarefa: Programando um Ciclo Continuo
Atividade de Laboratorio H: Coordenadas da Ferramenta

Atividade 8: Alimentadores e Modelos
Introducdo aos alimentadores e modelos
Usando um alimentador e modelo em um processo de producao
Tarefa: Executando o RoboCell
Tarefa: Registrando Posi¢Ges
Ativando e desativando as saidas
Tarefa: Programacdo e execugdo do programa

Tarefa: Usando um modelo para mover pecas em uma célula de trabalho
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Atividade de Laboratdrio I: Areas de Interferéncia

Atividade 9: rolar, inclinar e guinar
Graus de liberdade
Tarefa: Executando o RoboCell e Carregando o Projeto
Ajustando o Rolo
Tarefa: Modificando Rx, Ry e Rz

Tarefa: Executando o Programa
Atividade de Laboratorio J: Coordenadas do Usudrio

Atividade 10: Programando o Robo para Executar Movimentos Lineares
Operadores de maquinas robdticas
Tarefa: Registrar duas posicdes finais e executar o programa
Controlando a Trajetdria do Robo
Tarefa: Gravando uma posicdo intermedidria
Movimento Linear
Tarefa: Observando os efeitos do comando Go Linear

Tarefa: Observando os valores do codificador para uma trajetdria linear

Atividade 11: Programando o Rob6 para Executar Movimentos Circulares
Controlando a Trajetdria do Robo
Usando Go Linear to Position e Go Circular to Position
Tarefa: Registrando Posi¢Ges para Escrever a Letra B
Tarefa: Programar o Robo para Escrever B

Tarefa: Executando o Programa
Atividade de laboratério K: nivel de posigcdo

Atividade 12: Projeto Final: Desenhar uma Casa
Desenhar uma casa
Tarefa: Registrando Posicoes
Tarefa: Programar o Rob6 para Desenhar uma Casa
Tarefa: Execucdo e Avaliacdo do Programa
Desafio

Tarefa: Programacdo e execucdo do desafio

Prdtica Adicional (Hardware Opcional)

Exemplos de atividades para programacao

4

Fundamentos da Robética com Yaskawa YRC Series | Esbogo do Curso

© 2023 Intelitek Inc. Todos os direitos reservados | YRC_Fun_outline_PT v1.1



intelitek»» INDUSTRY 48

Conclusao
A Estrutura e o Relacionamento dos Trabalhos
Trabalhos principais
Detecc¢ao de colisao

Introducdo ao Exame Pratico

Exame Pratico
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