
Robottien työkaluvakiot 

 
Workobjektinopetus Rob-fit ohjelmalla. 



Ajetaan Robotilla ohjelmallisesti 15 eri pistettä robotin koordinaatistossa ja jokainen piste tallennetaan mittalaitteella. 
Tämän jälkeen pisteet tuodaan ROB FIT ohjelmaan jossa suoritetaan vertailu pisteiden välillä. 



Tämän jälkeen suoritetaan laskenta josta tuloksena saadaan jigi ja robotin käyttämä työkalu robotin koordinaatistossa. 
Ohjelma tekee robotille valmiin ohjelman sekä mittapöytäkirjaa varten raportin. 


