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STRUKTURA PROGRAMA
Programiranje FANUC industrijskih robotov
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Programiranje FANUC industrijskih robotov.

UdeleZenci se naucijo varnega dela z industrijskim robotom, spoznajo zgradbo industrijskega
robotskega sistema in znajo sprogramirati robota za izbrano robotsko aplikacijo.

Program je primeren za operaterje in vzdrZevalce industrijskih robotov ter kandidate, ki se Zelijo
nauciti dela in programiranja industrijskih robotov.

V program se lahko vpisejo:
e kandidati s kon¢ano srednjo strokovno Solo tehnic¢ne ali naravoslovne smeri ali

e kandidati s kon¢ano srednjo poklicno Solo tehni¢ne smeri in z vsaj 3 leti delovnih izkusenj na
podrocju avtomatizacije ali robotike.

e Varno delo z industrijskim robotom
o Nevarnosti pri delu z industrijskim robotom
o Varnostni ukrepi pri delu z industrijskim robotom
e Zgradba industrijskega robotskega sistema
o Sestavni deli FANUC robotskega sistema
o Robotska roka
o Krmilnik
o Ucnaenota
o Startne — vklopne metode (Hot start, Cold start, Cycle power, Controlled start, INIT
start)
e Roc¢no vodenje industrijskega robota
o Sporocila, opozorila in napake na ucni enoti
ReZimi delovanja industrijskega robota (T1, T2, AUTO)
Koordinatni sistemi industrijskega robotskega sistema
Rocno vodenje posameznih osi robotske roke
Rocno vodenje in rotacije orodja v svetovnem koordinatnem sistemu
Rocno vodenje in rotacije orodja v koordinatnem sistemu orodja
Rocno vodenje in rotacije orodja v uporabniskem koordinatnem sistemu
o Rocno vodenje in rotacije orodja v koordinatnem sistemu za ro¢no vodenje
e Nastavitve industrijskega robotskega sistema
o Kinematika robotske roke
Kalibracija robotske roke
Nastavitev koordinatnega sistema orodja
Nastavitev uporabniskega koordinatnega sistema
Nastavitev koordinatnega sistema za ro¢no vodenje
Druge nastavitve orodja
e Delo z robotskim programom in datotekami
o Robotski program
o lzdelava robotskega programa
o Urejanje robotskega programa
o Arhiviranje in restavriranje robotskih programov
o Parametri programa
e Zagon robotskega programa
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o Testiranje robotskega programa v ro¢nem rezimu
o Koracno in kontinuirano testiranje robotskega programa
o Zagon robotskega programa v avtomatskem rezimu
e Programiranje gibanja robotske roke
o Osnovni ukaz za gibanje
o Parametri osnovnega ukaza za gibanje
o Nastavitev parametrov za gibanje
o Urejanje parametrov ukaza za gibanje
o Optimiziranje delovnega cikla
e Uporaba prijemala
o Rocno aktiviranje prijemala
o Nastavitev ro¢nega aktiviranja prijemala
o Programsko aktiviranje prijemala
e Smernice pri programiranju
o Struktura in organizacija robotskega programa
o Komentiranje programske kode
o Uporaba podprogramov
e Singularnost robotske roke
o Pojem in vrste singularnosti
o Ugotavljanje in odprava singularnosti
e Delo s spremenljivkami oz. registri
o Prikaz in spreminjanje vrednosti registrov
o Vrste registrov
o Uporaba registrov
e Uporaba logi¢nih funkcij v robotskem programu
o Uvod v logi¢ne funkcije
o  WAIT funkcija
o IF/SELECT funkcija
o Casovno odvisne funkcije
e Programiranje z logi¢nimi funkcijami
o Programiranje pogojnih ukazov in zank
Programiranje IF/SELECT ukazov
Uporaba konénih/neskonénih zank
Programiranje WAIT funkcij
Casovno odvisna WAIT funkcija
Signalno odvisna WAIT funkcija

O O O O O

Organizacijska izvedba programa
Oblika: frontalno, razgovor/razprava, prakti¢ni prikaz, individualno delo oz. delo v paru.

Trajanje: 40 ur

Velikost skupine: do dva udeleZenca na eno u¢no mesto (industrijskega robota).

Sestavljalec programa in predavatelj

Iztok MILOSIC, univ. dipl. inZ. el. je s kariero pri¢el v gospodarstvu, kjer je delal 4 leta. Z gospodarstvom
Se sedaj sodeluje na podrocju elektrotehnike, avtomatizacije in robotike. Od leta 2002 je ucitelj na
srednji Soli za podrocje elektrotehnike in mehatronike ter avtomatizacije in robotike. Pridobljen ima
predmetno podrocje bionike, od leta 2018 je imenovan za predavatelja na visji strokovni Soli za
predmetno podrocje Avtomatizacija in robotika ter Mehatronski sistemi. Opravil je strokovni izpit za
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elektro stroko s podroéja elektrotehnike in telekomunikacij, je mojster elektronik in

elektroinstalaterski mojster, pooblasceni inZenir varnostnih sistemov, opravljen ima strokovni izpit
predpisan za osebe, ki opravljajo strokovne naloge s podrocja varnosti in zdravja pri delu ter strokovni
izpit iz varstva pred pozarom. Od leta 2015 je preglednik zahtevnih elektri¢nih inStalacij in instalacij
zascite pred delovanjem strele. Istega leta je opravil FANUC robot training course, 2019 pa Se KUKA
Robot Programming 1 KSS 8.x (KR C4) ter Diplomausbildung Robotik-Technikerin. Od leta 2012 je
mentor dijakom in Sstudentom na mednarodnih projektih/tekmovanjih RoboCup, ki spodbuja raziskave
in razvoj intelligentne robotike ter umetne intelligence za razvoj industrije.
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