Ovladanie robotického ramena Kawasaki.
Bc. Matej Balga

Cielom prace je analyzovat r6zne moznosti ovladania robotického ramena
Kawasaki. Praca vznikla v spolupraci firmou HASKOM Automation s.r.o. V
praci sa zaoberame moznostami ako ovladanie robota cez teach pendant,
ale prioritne sme sa zamerali na moznost ovladania robota cez pocitac. V
praktickej casti sme si vytvorili aplikaciu, ktora nam umoznuje bezkablove
prepojenie pocitaca s robotom a jeho nasledné ovladanie pomocou
prikazov v AS jazyku. Cielom aplikacie bolo rozsSirit moznosti ovladania
robota - pridanie moznosti, ktoré teach pendant neponuka.
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