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1. Opis sytuacji

Pewna firma posiada stanowisko zrobotyzowane do scierania farby z elementéw. Robot do-
tychczas pracowat bezustannie scierajac kolejne jednakowe elementy. Po dtuzszym czasie pracy
robota firma postanowita wykorzystac¢ go do oczyszczania innego rodzaju elementéw. Nowy
przedmiot znaczaca rézni sie od poprzedniego, trzeba wiec stworzy¢ aplikacje, ktéra pozwoli
uzyskac dobrej jakosci proces Scierania.

2. Ocena zadania

Po wykonaniu catosci zadania zawodnik otrzymuje przedmiot do sprawdzenia jako$ci wykonanej
aplikacji. Proces przyznawania punktéw zostat opisany ponize;j.

e Realizacja poszczegdlny etapow

Wyznaczenie TCP - 1pkt

Stworzenie sciezki pracy narzedzia - 1pkt
Wygenerowanie kompletnego programu - 1pkt
Woegranie programu na rzeczywistego robota - 1pkt
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e Czas realizacji zadania
Od momentu rozpoczecia pracy nad zadaniem, rozpoczyna sie proces mierzenia czasu wyko-
nywania zadania. W chwili gdy grupa zgtosi zakoriczenie prac nad stanowiskiem zegar zostaje
zatrzymany i nastepuje przydzielenie punktow zgodnie z ponizsza rozpiska.
—  Ukonczenie prac ponizej 20min - 3 pkt
—  Ukonczenie prac ponizej 30min - 2 pkt
—  Ukonczenie prac ponizej 40min - 1 pkt

e Osiagniecie celu zadania
Zawodnicy otrzymuja 1 pkt za osiggniecie celu zadania jakim jest wykonanie aplikacji, ktérej
dziatanie powoduje starcie catosci farby z elementu.

3. Opis zadania

Gtéwnym zadaniem jest napisanie programu do Scierania farby z kragzka przedstawionego na ry-
sunku nr 1 wykorzystujac biblioteke ,CAD to Path”. Kazdy zawodnik otrzyma dostep do specjal-
nie przygotowane srodowiska w programie Roboguide, ktére jest doktadnym odzwierciedleniem
rzeczywistej aplikacji. Widok przygotowanego srodowiska zostat ukazany na rysunku numer X.
Ponizej zostaty opisane poszczegdlnego kroki jakie nalezy wykonac.

Rysunek 1 Element do polerowania



Br-* % rCa

Back  Fwd Add
= B Rsbot Controters &

i

= I Teotng
T
¥ uT 2 leath)
¥ UT:3 (Eoatl)
T U 4 (Eoat)
T U5 (Eoats)
T UT6 Eomsd)
T UT:7 (Eoain)
T U8 (Eemdi
T uT9 (Eoati
¥ UT 18 (Esaid
T ouT 2 (5590

LA Userframes

O =

8 Space Chack

Rysunek 2 Srodowisko w programie Roboguide

3.1. Wyznaczenie TCP narzedzia

Pierwszym zadaniem jakie nalezy wykona¢ to ustalenie punktu TCP pracy narzedzia. Zasta-
now sie jaki potozenie bedzie najlepsze dla tego zadania Etap ten nalezy zrealizowac wyko-
rzystujagc model CAD zataczony do Tool Frame’a nr 1.
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Rysunek 3 Tool frame AOV



Rysunek 4 Szlifierka AOV - sugerowane ustawienie narzedzie
wzgledem obrabianego elementu

3.2. Projekt sciezki

Kolejnym etapem jest zaprojektowanie sciezki pracy narzedzia wykorzystujac biblioteke
,CAD to Path”. Zawodnik moze korzystac ze wszystkich funkcjonalnosci jakie dostarcza
biblioteka oraz tworzy¢ dowolng ilo$¢ Sciezek, musi pamietac¢ natomiast, ze efektor nie powi-
nien mie¢ nadmiernego kontaktu z imadtem magnetycznym.

Proces generowania Sciezek odbywa sie poprzez klikniecie ikonki zaznaczonej na rysunku
numer 4 oraz wybraniem docelowego elementu jakim jest krgzek. Wykonanie wspomnianej
czynnosci spowoduje pojawienie sie okienka ,CAD To-Path”, ktére dostarcza nam szereg
mozliwosci podczas kreowania sciezek.
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Draw features on parts

Rysunek 5 Ikona Draw features on parts
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Rysunek 6 Projektowanie sciezki za pomocq biblioteki ,CAD To-Path”

3.3. Wygenerowanie programu

Posiadajac juz zaprojektowang Sciezke pracy narzedzia, nalezy skonfigurowac wtasciwosci
$ciezki oraz wygenerowac program TP. Jako Frame wykorzystaj UF:1 (Imadlo), pamietaj row-
niez o wykorzystaniu programéw MACRO sterujgcych praca szlifierki AOV, funkcjonalno-
$ciach w zaktadce ,Approach/Retreat” oraz o predkosciach poruszania sie robota w poszcze-
golnych etapach programu.

General Prog Settings
Mation Adjust Paints Multi Pass Caollizion Avoidance
Pos Defauts  Approach/Retreat  Pos Offssts  Raw Momals

Rysunek 7 zaktadki w oknie Feature
Tworzac kilka $ciezek za pomoca biblioteki ,CAD To-Path” zostaje wygenerowane kilka pro-
gramow TP. W celu uproszczenia ich wywotania mozna wykorzystaé funkcjonalno$é ,Jobs”,
ktéra pozwala na stworzenie programu gtéwnego TP, wywotujgcego stworzone programy.
Proces tworzenia programu Job zostat pokazany ponizej.
e W programie Roboguide nalezy klikng¢ prawym przyciskiem myszy ikonke ,Jobs”

Rysunek 8 Ikona ,Jobs”



¢ Nastepnie nalezy wybrac opcje ,,Add Job”. Wykonanie tej czynnosci powinno
spowodowac pojawienie sie okienka.
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General  Procssses
Hame
Hame lmnz ]
TP Program Mame | o2 TP

Generabon Parsmeters
Group Mask E11
@ CALL e process TP from the job TR
E Generale all 45 3igned CADLTo Path features firs)

{7} Insest all process TR lines info the job TP
EA include process comment bnes

Generate

2 0K Cancel Heip

Rysunek 9 okienko ,Job 2”

e Wchodzimy w zaktadke ,Processes” i wybieramy interesujgce nas programy

Job2, Robot Controller! [+
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Rysunek 10 okienko ,Processes”

e Ostatnim krokiem jest powrét do zaktadki ,General” i wygenerowanie programu.

UWAGA, nalezy pamietac aby przerzuci¢ wszystkie programy na robota: program
wygenerowany przez ,Jobs” oraz wszystkie programy podrzedne.



3.4. Transfer programu do robota

Po zakonczeniu wszystkich poprzednich zadan nalezy zgtosi¢ zakorczenie prac. Opiekun
stanowiska sprawdza jakos$¢ stworzonej aplikacji i zezwala na zataczenie programu na rzeczy-
wistym robocie. Transfer gotowego programu do robota odbywa sie przy uzyciu opcji export,
ktérej uzyciu zostato przedstawione ponize;j.

e Wybranie programu
e WYybor opcji ,export to robot”

i E Teach Program

Save
i Delete
ol ©, Find and Replace
. Rename
. Redraw node map
Copy (Duplicate)

Import
' Export

L Import Teach Points As Target

Collapse to Programs

. Collapse to Workcell

£l ‘{@ Properties

¢ Wybranie odpowiedniego robota i klikniecie przycisku ,Export”

L] Export to the target robot ®

Step 1: Verify thatthe list of items to exportis correct.

—— Programs ——
JOB1.TP : Pending

Step2: Selecttherobotto recievethe exported loadseat
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Step3: Press the Export button.

| Export | | Cancel | | Help |

Zawodnicy moga testowac napisany program i wprowadzac¢ w nim zmiany, kazda gru-
pa posiada dwa krazki testowe oraz jeden dodatkowy, na ktérym przeprowadzany jest
proces oceniania celu zadania.



4. Procedura uruchamiania programu

Zawodnicy po wgraniu programu na robota, mogg go uruchomic¢ poprzez wykonanie ponizszych
CZynnosci

Zataczenie kontrolera w tryb T2

<250mm/s
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Rysunek 11 Wtgcznik trybu T2

Uzycie funkcjonalnosci ,ABORT (ALL)"

Reset btedow
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Opcja ta jest dostepna po kliknieciu przycisku FCTN na TP robota i ma na celu zakonczenie
wszystkich dziatajgcych programéw, aby mie¢ pewnosé, ze zaczynamy od poczatku, a nie
kontynuujemy poprzedni przejazd.

FUNCTION :

= FUNCTION :

1 QUICK/FULL

1 REFRESH P

FUNCTION 1
1 ABORT (ALL)
2 Disable FWD/BWD

2 SAVE

3 PRINT SCRE

4 LIVE/SNAP
5 VISION SET

4 PRINT

6 UNSIM ALL

7 RELEASE WAIT

7 Diagnostic |
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————————{0 -- NEXT -- |
0 -- NEXT -- |
Rysunek 12 Aort (ALL)

Uruchomienie wybranego programu
Uruchomienie wybranego programu odbywa sie poprzez przytrzymanie kombinacji przyci-
skow SHIFT+DEADMAN+FWD.

5. Programy MACRO

Szlifierka pneumatyczna jest sterowana poprzez dwa programy macro, opisane ponize;j.
AOV_ON - program zatgczajacy prace szlifierki pneumatyczne;j
AOV_OFF - program wytaczajacy prace szlifierki pneumatycznej



