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 فصل اول
 ی صنعت یهاربات  یای مزا یمعرف •
 اسکاوا ی یهاربات  خچهیتار •
 GP یسر  یهاربات  یمعرف •
 AR یسر  یهاربات  یمعرف •
 PL یسر  یهاربات  یمعرف •
 کنترلر ربات  یمعرف •
 Manipulator یمعرف •
 Pendant  یمعرف •
 YRC 1000 مشخصات کنترلر یمعرف •
 GP 180 یسر  Manipulator مشخصات یمعرف •
 ی ارتباط یهاکابلنحوه اتصال  یمعرف •
 CPU برد یمعرف •
 Backboard  یمعرف •
 I/O Board یمعرف •
 Safety Board یمعرف •
 Servo Control Board یمعرف •
 Converter یمعرف •
 مختلف منو یهاقسمت  یمعرف •
 ت ی نوار وضع یمعرف •
 Human Interface هیناح یمعرف •
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 Job Menu  یمعرف •
 Job  مفهوم •
 Application Menu یمعرف •
 رها ی متغانواع  یمعرف •
 In/Out Menu یمعرف •
 Robot Menu  یمعرف •
 System Info Menu یمعرف •
 Ex. Memory Menu یمعرف •
 Parameter Menu  یمعرف •
 Setup Menu یمعرف •
 Display Menu یمعرف •
 Teach Pendant ینصب شده بر رو یدهایکل یبررس  •
 Mode switch یمعرف •
 Start د یکل یمعرف •
 Stop د یکل یمعرف •
 Emergency د یکل یمعرف •
 Servo On د یکل یمعرف •
 Enable Switch د یکل یمعرف •
 Slow و Fast د یکل یمعرف •
 Robot Coordinates یدهایکل یمعرف •
 Motion د یکل یمعرف •
 Inform list د یکل یمعرف •
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 Motion type د یکل یمعرف •
 ی تست صورتبهبرنامه  یروند اجرا  حیتشر •
 اضافه کردن و پاک کردن دستورات  یدهایکل یمعرف •
 Select د یکل یمعرف •
 یحفاظت  یمدها یمعرف •
 Control Group Status یمعرف •
 برنامه  یمختلف اجرا یهاstep یمعرف •
 ی ب یترک  یدهایانواع کل  یمعرف •
 Coordinate System انواع یمعرف •
 Joint Coordinates  یمعرف •
 Cartesian Coordinates یمعرف •
 Cylindrical Coordinates یمعرف •
 Tool Coordinates یمعرف •
 User Coordinates یمعرف •
 MotoSimEG-VRC  افزارنرم  طیمح  یمعرف •
 افزار نرم در  Create Controller نحوه یمعرف •
 د یجد JOB جادیروند ا یمعرف •
 JOB  انتخاب یمعرف •
 JOB پاک کردن یمعرف •
 ها JOB بندیدسته یمعرف •
 فولدرها و   JOB  نام ری تغ یمعرف •
 رها ی متغانواع  یمعرف •
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 ها I/O ستی ل یمعرف •
 ستم یس یهاگنال یس از  ییهامثال  یمعرف •
 اسکاوایمخصوص  یسینوبرنامه زبان  یمعرف •
 Inform  انواع دستورات یمعرف •
 Inform از دستور یانمونه یمعرف •
 ی وارد کردن دستورات حرکت یهاروش انواع   یمعرف •
 ی پاک کردن دستورات حرکت یمعرف •
 هاآن انواع خطاها و نحوه خواندن  یمعرف •
 JOB Capacity نحوه مشاهده یمعرف •
 JOB و لود  وینحوه س یمعرف •
 DOUT Instruction یمعرف •
 DIN Instruction یمعرف •
 WAIT Instruction یمعرف •
 PULSE Instruction  یمعرف •
 JUMP Instruction  یمعرف •
 CALL Instruction یمعرف •
 TIMER Instruction یمعرف •
 LABEL Instruction یمعرف •
 COMMENT Instruction یمعرف •
 PAUSE Instruction  یمعرف •
 CLEAR Instruction یمعرف •
 INC Instruction یمعرف •
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 DEC Instruction یمعرف •
 SET Instruction یمعرف •
 ADD Instruction یمعرف •
 SUB Instruction یمعرف •
 MUL Instruction یمعرف •
 DIV Instruction یمعرف •
 MOVJ Instruction یمعرف •
 MOVL Instruction یمعرف •
 MOVC Instruction یمعرف •
 MOVS Instruction یمعرف •
 Shift Instruction یمعرف •
 Condition Instruction یمعرف •
 JOB روند اضافه کردن دستور به یمعرف •
  نحوه حذف کردن دستور یمعرف •
 کردن دستور  ینحوه کپ یمعرف •
 واحد سرعت ربات  ری نحوه تغ یمعرف •
 Security Mode یمعرف •
 ابزار فینحوه تعر یمعرف •
 External Input/Output  مبحث حیتشر •
 MotoSim افزارنرم در  Simulation I/O  تی قابل حیتشر •
 Master عنوانبه  JOB مینحوه تنظ حیتشر •
 سرعت برنامه ری نحوه تغ یمعرف •
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 Parallel Shift Job  فانکشن یمعرف •
 MIRROR Shift فانکشن یمعرف •
 TRT فانکشن یمعرف •
 POS ADJUSTMENT  فانکشن یمعرف •
 Relativ Job  فانکشن یمعرف •
 Independent control فانکشن یمعرف •
 Coordinated motion فانکشن یمعرف •
 Macro command function فانکشن یمعرف •
 Ethernet تی قابل یمعرف •
 Ethernet FTP تی قابل یمعرف •
 System Job تی قابل یمعرف •
 Interrupt Job تی قابل یمعرف •
 TCP فانکشن یمعرف •
 Search  فانکشن یمعرف •
 Interface Panel فانکشن یمعرف •
 Weaving adjustment  فانکشن یمعرف •
 Comarc فانکشن یمعرف •
 Sensor  فانکشن یمعرف •
 Conveyor Tracking تی قابل یمعرف •
 T-axis endless فانکشن یمعرف •
 PMT  فانکشن یمعرف •
 Form cutting  فانکشن یمعرف •
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 ک یمربوط به حوزه ربات  یافزارهانرم  یمعرف •
 ربات چگونه است؟  یو نگهدار   ریتعم •
 ست؟ یآنالوگ در ربات چ  ینبود ورود یشما برا راحل •
 ؟دی سینوی مربات را چطور  یبرنامه کامل برا کی •
 ست؟ یچ depaletaige و  paletige  تفاوت •
 ست؟ یربات چ  یکاربردها عمده •
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 فصل دوم
 ک یکارگاه ربات  طیبا مح یی آشنا •
 TSGroup مجموعهو  در کارگاه هاربات انواع   یمعرف •
 ؟رودی م به سمت استفاده از ربات   ایدن چرا •
 چگونه است؟  کیپروژه ربات  یاجرا ندیفرآ •
 ی صنعت یهاربات  بندیدسته انواع •
 ؟ استشده  یساز ی بوم  کیپروژه ربات  ک ی یمقدار از اجرا چه •
 و کنترلر  Pendant نی ب  یکابل ارتباط نصب •
 و کنترلر  Manipulator نی ب  یکابل ارتباط نصب •
 سوکت برق  نصب •
 کنترلر  یداخل یهاقسمت  یمعرف •
 ی حرکت  یمدها حیتشر •
 کردن آن  برهی ابزار و کال فینحوه تعر حیتشر •
 کردن آن  برهی و کال وزری فینحوه تعر حیتشر •
 ی ابیریبرنامه و مس جادینحوه ا حیتشر •
 ی جوشکار  شنیکیمربوط به اپل ماتیتنظ یبررس  •
 اسکاوا یبا ربات  یعمل ینمونه جوشکار  کی •
 Weaving adjustment  فانکشن •
 ی و خروج  ی سه نوع ورود یمعرف •
 ( Absolute Data) استربات  یدرست بودن راستاها انگریکه نما ییهاشاخص  •


