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Pendlerbroen — Robotteknologi

Beskrivelse:
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This certifies that the participant has successfully
completed the following modules

BECOME A ROBOT PROGRAMMER IN | M TEE)
ONLY 87 MINUTES oRelcole

Here's your chance to master the robots from Universal Robots. The easy online training modules are bullt
10 deliver hands-on learning via interactive simulations to maximize your engagement. The free online
training Is avaitable In these languages: English, Spanish, German, French, Chinese, Korean, and Japanese

Helge Gron

Dote. ¥152018

Are you a distributor or Integrator? Universal Robots also features a series of training class opportunities
Please contact your local Universal Robots sales representative to learmn more.

Figur 1: Universal-robot academy - https://academy.universal-robots.com

Universal Robots tilbyder et kursus, der giver titel af robotprogrammer pa 87 min. Via deres E-laerings
portal. Kurset her tager udgangspunkt i Universal robots pastand, og supplere med praktisk viden samt
gvelse — og en videre rejse mod en forbundet verden — et kig mod industri 4.0



https://academy.universal-robots.com/
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Mal:
Viden

- Beskrive forskellen pa 3, 5, 6 akset industrirobotter.
- Redeggre for de kraefter, der har indflydelse pa vores robot under flytning af emner.
- Redeggre for de forskellige bevaegemgnstre, og hvad der er mest optimalt til den enkelte opgave.

Feerdighed
- Udfgre simpel robotprogrammering efter teach metoden.
- Kan simulere robotbeveaegelser i software
- Kan definere forskellige gnskelige bevaegelsesmgnstre for en 5 eller 6 akset robotarm

Kompetencer

- Radgive om valg af robottype til en givet opgave
- Kan udvikle mindre robotprogrammer - efter en kort introduktion til konkrete robotarms fabrikat.

Moduler:

Modul 1:

Beskrivelse:

Modulet vil gennemga robotter generelt, beskrivelse af forskellige typer robotter samt klassificering og
navngivning af industrirobotter. Endvidere vil modulet omhandle robotstandarden DS/EN10218-1. De
studerende vil som hjemmearbejde skulle udfgre Universal-robots academy.

Laeringsmal:
- Beskrive forskellen pa 3, 5, 6 akset industrirobotter.
- Kan simulere robotbevaegelser i software
- Radgive om valg af robottype til en givet opgave
Tid:
6 timer
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Modul 2:

Beskrivelse:

Modulet vil gennemga de fysiske og matematiske principper der indgar i bade simple samt mere avanceret
styring af en robot arm. Endvidere vil modulet kigge naarmere pa udtrykkene online og offline
programmering.

Laeringsmal:
- Beregne masse acceleration til dimensionering af robotstgrrelse.
- Kan simulere robotbeveaegelser i software

Tid:
6 timer

Modul 3:

Beskrivelse:
Modulet vil kigge neermere pa robotstandarden del 2 — DS/EN10218-2 — endvidere vil End-of-arm-tool
(EOAT) veere i fokus samt sikkerhed.

Laeringsmal:
- Udfgre simpel robotprogrammering efter teach metoden.
- Kan udvikle mindre robotprogrammer - efter en kort introduktion til konkrete robotarms fabrikat.

Tid:
6 timer

Modul 4:

Beskrivelse:
Modulet vil fokuser pa hvordan en robot skal bevaege sig — og hvad der er hensigtsmaessigt bade i forhold til
beveegelse, sikkerhed, proces og veerktgj. Fokus er ogséd her pa DS/EN10218-2

Laeringsmal:
- Redeggre for de forskellige beveegemgnstre, og hvad der er mest optimalt til den enkelte opgave.
- Kan definere forskellige gnskelige bevaegelsesmgnstre for en 5 eller 6 akset robotarm

Tid:
6 timer
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Prove:
Beskrivelse:

Den studerende vil mgde en praktisk opgave til prgve og en "kunde” — denne "kunde” har en robot staende
af maerket Universal Robot UR3 med en OnRobot RG2 gripper monteret. Den studerende vil nu blive
praesenteret for en opgave som skal udfgres under prgven — typisk en pick-place-opgave.

Under prgve vil den studerende blive spurgt til f.eks. robottype, bevaegelsesmgster, sikkerhed og
standarden

Det forventes at den studerende er dben og forklar hvordan den givne opgave bliver udfgrt for “kunden”

Preveform:
Mundtlig og praktisk

Tid:
30 min.

Design og planlagt:
Helge Glinvad Grgn

Adjunkt ved UCN Teknologi, Energi & Miljg, Automation og Robot

HGR@UCN.dk
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