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1. Opis sytuacji

Twoja firma od kilku lat wytwarza elementy ozdobne do karniszy. Szef poinformowat Cie, ze ze
wzgledu na zapotrzebowanie musicie zwiekszy¢ produkcje a obecny park maszynowy juz na to
nie pozwala. Dodatkowo dowiedziates$ sie, ze Twoja firma moze uzyska¢ dofinansowanie na za-
kup i wdrozenie robota wraz z oprzyrzadowaniem i oprogramowaniem - wykorzystaj to! Wdréz
stanowisko zrobotyzowane, ktore bedzie wykonywato nie tylko powtarzalne detale ale rowniez
w tatwy sposéb bedzie mozna przygotowac programy dla nowych produktéw.

Powodzenia!

2. Opis zadania

W zadaniu oceniane bedzie odpowiednie zaprogramowanie robota M-800iA/60, tak aby wyko-
nywat operacje obrébki spetniajgce wymogi Klienta. Twoim zadaniem bedzie:

— Woygenerowanie $ciezek do obrébki w CAMWorks

— Skonfigurowanie symulatora Eureka Robot

— Przeprowadzenie symulacji

— Uruchomienie programu na robocie i poprawne wykonanie procesu obrébki detalu

Do tej pory zrealizowane zostato:

— Skonfigurowano srodowisko CAMWorks

— Zbudowano symulator Eureka Robot

— Zbudowano stanowisko zrobotyzowane

— Przygotowano strukture programu robota 3

3. Schemat stanowiska




Stanowisko zbudowane jest z nastepujgcych komponentéw:
e Robot FANUC M-800iA/60

e Wrzeciono gratujgce Schunk FDB-150

¢ Wrzeciono polerujgce Schunk MFT-390




e Uktad szybkiej wymiany narzedzia Schunk SWS

e Zestaw materiatéw sciernych 3M
e Komputer z oprogramowaniem CAMWorks i Eureka Robot

Struktura programu w kontrole

Aplikacja oparta jest na siedmiu programach TP:

e MAIN - gtéwny program

e PICK_MFT_390 - program do pobrania wrzeciona MFT 390

¢ BRUSHING_O1 - program do szczotkowania

e DROP_MFT_390 - program do odtozenia wrzeciona MFT 390

e PICK_FDB_150 - program do pobrania wrzeciona gratujgcego FDB 150

e DEBURRING_01 - program do gratowania detalu

e DROP_FDB_150 - program do odtozenia wrzeciona gratujacego FDB 150



5. Zadanie 1

Zadanie polega na wygenerowaniu sciezek do obrobki w CAMWorks.

1. Uruchamiamy program SOLIDWORKS i otwieramy plik czesci:
,Detal obrabiany_V4_BW_01_833322.SLDPRT”
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2. Po uruchomieniu pliku przechodzimy do ,,Drzewo operacji CAMWorks”
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3. Weryfikujemy ustawienie postprocesora
Klikamy ,Maszyna”, przechodzimy do zaktadki postprocesor, wybieramy ROBOT_APT i potwier-
dzamy klikajgc OK.
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4. Przetwarzamy Sciezke

Klikamy prawym klawiszem na ,Mill Part Setup” i wybieramy ,Przetwarzaj”
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5. Zapisujemy sciezke
W oknie ktére sie pojawi wybieramy lokalizacje, podajemy nazwe i zapisujemy sciezke.
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6. Przetwarzanie koncowe
Wybieramy opcje szybkiego przetwarzania i akceptujemy.
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7. Kod APT

W ostatniej czesci tego etapu powinni$my zobaczy¢ utworzong $ciezke w formacie APT. Moze-
my zamkng¢ okno.
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6. Zadanie 2

Zadanie to polega na wczytaniu $ciezek utworzonych w poprzednim etapie do symulatora Eure-
ka Robot oraz przeprowadzenie konfiguracji.

1. Otwieramy przygotowany projekt symulatora celi ,RC2022_ST03.epf”
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2. Wczytujemy program przygotowany w poprzednim zadaniu.

Program na ROBOTO % |
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3. Ustawiamy parametry postprocesora
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7. Zadanie 3

Zadanie polega na przeprowadzeniu symulacji programu, wykonaniu edycji programu jesli zacho-
dzi taka potrzeba oraz wyeksportowaniu programu dla robota. Aby wykona¢ to zadanie nalezy
skorzystac z opcji dostepnych na pasku zadan oraz z dokumentacji ,E10_EUREKA_ROBOT-U-
SER_MANUAL_eng.pdf”. Jesli symulacja zostanie wykonana w sposéb bezkolizyjny Eureka umoz-
liwi zapisanie programu. Program nalezy zapisa¢ na dysku lub bezpos$rednio na pendrive.
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8. Zadanie 4

Zadanie polega na przeniesieniu programu wygenerowanego w Eureka do kontrolera robota za
pomoca pendrive. W programie DEBURRING_01 w miejscu oznaczonym “CALL DEBURRING
PROGRAM” nalezy wywotac program do gratowania przygotowany w Eureka Robot. Nastepnie
nalezy sprawdzi¢ caty program MAIN w trybie T1, jesli nie wystepuja kolizje uruchamiamy pro-
gram MAIN w trybie AUTO.

. System oceniania

— Osiggniecie celu zadania - 1 pkt

Celem zadania jest zaprogramowanie sciezek wykonujacych proces obrébki detalu. Ukoriczona
aplikacja powinna szlifowac i gratowac detal, tak aby spetni¢ wymagania jakosciowe.

— Zaliczenia etapéw - tacznie 4 pkt

%
%
%

-

Wygenerowanie $ciezek w CAMWorks - 1 pkt

Woczytanie wygenerowanych $ciezek do Eureki i skonfigurowanie symulatora -1 pkt
Przeprowadzenie symulacji, ewentualna edycja programu i wyeksportowanie
programu dla robota - 1 pkt.

Przeniesienie programu na robota, wczytanie w odpowiednim miejscu,
przetestowanie kolizyjnosci w trybie T1 bez detalu oraz uruchomienie

obrébki w trybie AUTO - 1 pkt

— Czas wykonania po zapoznaniu sie z instrukcjg - maksymalnie 3 pkt

%
%
-

Ukonczenie zadania ponizej 30 min - 3 pkt
Ukonczenie zadania ponizej 35 min - 2 pkt
Ukonczenie zadania ponizej 40 min - 1 pkt









