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1. Opis sytuacji (zadania)

Klient zamowit zrobotyzowang cele do kontroli jakosci odlewéw. Wykorzystuje ona skaner 3D
oraz robota przemystowego ze stotem obrotowym. Cela zostata zainstalowana i sprawdzona kil-
ka tygodni temu. Obecnie trwa przerwa urlopowa w zwigzku z czym Klient chciatby wykorzystaé
czas na dostosowanie celi do pomiaréw nowego komponentu. Ze wzgledu na odlegtosé i krotki
czas na realizacje zadania nalezy wykorzystac zdalny dostep oraz oprogramowanie typu Digital-
-Twin producenta na przygotowanie nowej aplikacji.

2. Ocena zadania

2.1 Wykonanie poszczegoélnych etapow

Utworzenie Sciezki do zeskanowania wszystkich opisanych w zadaniu elementéw (sprawdzenie
przez symulacje), finalizacja Sciezki bez kolizji, potaczenie z robotem i uruchomienie fizycznego
procesu skanowania - 1 punkt,

2.2 Czas cyklu

- Ponizej 30 s - 2 punkty
- Pomiedzy 30 s a 1 min - 1 punkt,
- Powyzej 1 mi - O punktow.

2.3 Czas realizacji zadania

- Ukonczenie pracy ponizej 20min- 3 punkty,
- Ukonczenie pracy ponizej 30min- 2 punkty,
- Ukonczenie pracy ponizej 40min- 1 punkt.

2.4 Jakos¢ wygenerowane;j siatki trojkatow

Otrzymanie siatki tréjkatéw (wynikowego pliku skanowania) pozwalajacego na precyzyjne okre-
Slenie i pomiar cech charakterystycznych wymaganych w raporcie pomiarowym. Jako$¢ bedzie
oceniana przez doswiadczonego inzyniera podczas zadania.

2.5 Osiaggniecie celu zadania

Zawodnicy otrzymuja 1 pkt za osiggniecie celu zadania jakim jest wykonanie aplikacji, ktorej
dziatanie powoduje zeskanowanie wymaganej powierzchni elementu i uzyskanie wynikéw w
programie pomiarowym.

3. Opis zadania

Gtéwnym zadaniem jest napisanie programu do zeskanowania obiektu, w celu jego pdzniejszej
inspekcji. Kazdy zawodnik otrzyma dostep do programu VXscan-R, pozwalajacego na utworzenie
Sciezki robota, ktory wykona skan oraz inspekcje na podstawie otrzymanej siatki tréjkatéw w
programie VXinspect.

Ponizej opisane sg poszczegolne kroki jakie nalezy wykona¢, aby utworzy¢ wymagany program.



4. Generowanie programu
Informacje podstawowe:
e Sterowanie mysza:
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¢ Wymagane cechy do pomiaru:

Otwory montazowe wokét cylindréw (8) + 2 fasole
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Ptaszczyzna przednia - pomiar dwoch walcéw i 6 otwordéw montazowych

Aby prawidtowo dokona¢ pomiaru otwordéw nalezy zeskanowac¢ min 70% obwodu.
Nie ma koniecznosci skanowania gtebiej niz $rednica otworu - dla tulei cylindrowych wystarczy
zakres kilku milimetréw.



4.1 Dodaj ceche @
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Funkcja ta umozliwia stworzenie $ciezki skanowania dla robota. Wybierajac tg opcje decy-
dujemy o sposobie i kolejnosci skanowania danego elementu. Mozliwa jest ,reczna” manipu-
lacja gtowica skanujacg oraz stotem obrotowym, dobraniem parametréw takich jak wartosé
migawki skanera lub szybkosci pomiaru (poprzez wybranie odpowiednich opcji w programie
opisanych ponizej). Wynikowo zostang utworzone linie lub splajny, aby pokaza¢ sciezke TCP
skanera dla kazdej stworzonej cechy. Skaner dokonuje akwizycji danych na podstawie okre-
Slonych $ciezek.
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4.1.1 Powierzchnia

Funkcja ,powierzchnia” pozwala na zaznaczenie grup powierzchni modelu CAD, ktére maja
by¢ zeskanowane.

¢ Nacisnij na powierzchnie w widoku 3D. Oprogramowanie utworzy przejscie zgodnie z
wybranymi powierzchniami. Zétte strzatki pojawia sie, wskazujac na kat nachylenia kamer

skanera. Klikniecie ponowne na zaznaczone powierzchnie zmieni kierunek przejscia. Kliknie-

cie raz jeszcze potaczy oba kierunki przejscia. Aby powierzchnie byty uznane za grupe, kat
pomiedzy ich normalnymi musi by¢ mniejszy od 135 stopni.
¢ Nacisnij na nieprzylegte powierzchnie, aby oprogramowanie uznato je za osobna grupe.
e Przytrzymaj Ctrl i nacisnij na linie aby wyswietli¢ niebieski okrag, pozwalajacy na zmiane
kata nachylenia kamer.
e Ustaw parametry w zaktadce Parametry skanera
¢ Nacisnij OK.




e Cecha zostanie dodana do panelu Nawigacja. Utworzone przejscie zostanie pokazane
na osi czasu.

4.1.2 Krawedz

Funkcja krawedz pozwala na zaznaczenie krawedzi modelu CAD, ktdra zostanie
zeskanowana.

¢ Nacisnij na powierzchnie w widoku 3D. Na najblizszej krawedzi pojawi sie zotta strzatka,
wskazujaca kat nachylenia kamer skanera, ktory moze zosta¢ dopasowany za pomocg okre-
gu. Zorientowanie okregu zalezy od zorientowania wybranej krawedzi. Okrag dziata tylko na
jedng zaznaczong krawedz. Okrag bedzie aktywny na ostatniej zaznaczonej krawedzi.

e Ustaw parametry w zaktadce Parametry skanera

¢ Nacisnij OK.

e Cecha zostanie dodana do panelu Nawigacja. Utworzone przejscie zostanie pokazane na
0si czasu.

4.1.3 Reczne

Funkcja reczne pozwala na wybranie punktéw na modelu 3D, pomiedzy ktorymi poruszac sie
bedzie skaner.

¢ Nacisnij przynajmniej na dwa punkty na powierzchni modelu 3D, aby utworzy¢ odcinek.
Pierwszy odcinek zdeterminuje zorientowanie skanera dla pozostatych odcinkéw. Kazdy
punkt wybrany pdzniej zostanie potaczony, tworzac polilinie, za ktérg podazac bedzie ska-
ner. Zo6tte strzatki pojawia sie na linii, wskazujac na kat nachylenia kamer, ktéry moze zostac
dopasowany za pomoca okregu.

e Gdy drugi punkt jest wybrany, okrag przeniesie sie do niego, pozwalajgc na zmiane kat
nachylenia od tego punktu. Zmiana kata na odcinku jest stopniowa zmiang od poczatkowego
punktu do korncowego.

e Ustaw parametry w zaktadce Parametry skanera

¢ Nacisnij OK.

e Cecha zostanie dodana do panelu Nawigacja. Utworzone przejscie zostanie pokazane na
0si czasu.

4.1.4 Jog (zalecana z uwagi na mozliwos¢ otrzymania najszybszej =
sciezki skanowania) g

Funkcja Jog pozwala na przesuwanie TCP skanera do wybranych punktéw. Tworzy to serie
potaczonych punktdw, ktére zostajg potgczone zgodnie z kolejnoscig w tabeli.
e Przesuwanie TCP:
0 Za pomoca modelu CAD: W widoku 3D nacisnij odpowiednia pozycje,
aby wskazac TCP.
0 Za pomoca wartosci osi robota: w panelu przeguby robota wpisz ich wartosci,
aby wskazac¢ TCP.
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¢ Nacisnij _|_, aby stworzy¢ punkt z obecng konfiguracja robota

e Przenies sie do nastepnej pozycji. Utworz wszystkie wymagane punkty(minimum 2),

aby utworzyc sciezke robota

e Zedytuj punkty, jesli potrzeba

e Ustaw parametry w zaktadce Parametry skanera

¢ Nacisnij OK.

e Cecha zostanie dodana do panelu Nawigacja. Utworzone przejscie zostanie pokazane na
0si czasu.



4.1.5 Parametry

Predkose pozyskiwania

b O

Minimalna widocznos

WartosC przekroczenia zakresu FERIE

) (LR
{mm)

Zakres przecigcia (mm)

Matozenie skanow (%)

Parametry skanera

Tryb HOR

Przestona (ms)

(%) Wiecej szczegdtow

e Nazwa

e Predko$¢ pozyskiwania:
o Wysoka predkosc¢ , 2+ - predkosc¢ skanu jest dostosowana do skanowania
powierzchni w dobrej jakosci,

o Wysoka gestosc Gy predkos¢ skanu jest dostosowana do skanowania krawedzi
w dobrej jakosci.

e Parametry skanera:
o Przestona - Pozwala na dostosowanie przestony dla optymalnej detekcji linii laserowych. (
jasne, refleksyjne elementy - niska wartos¢; ciemne elementy - wysoka wartos¢)
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4.2 Mozliwosci finalizacji $ciezki skanowania = | )
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Finalizacja jest procesem kalkulacji, pozwalajacym oprogramowaniu na znalezienie zopty-
malizowanej sciezki przejsc, jak rowniez sciezki pomiedzy przejSciami. Zmiana przesuniecia
wymaga ponownej finalizacji. Ten proces pozwala uniknac kolizji na $ciezce robota. Finalizacja
musi by¢ przeprowadzona przed symulacja.

4.2.1 Zmien kolejnosé i finalizuj =]
¢ Naciénij na ikone
o Oprogramowanie wpierw sfinalizuje przesuniecia na osi czasu. Gdy finalizacja sie
skonczy, ~/ zostanie wyswietlone obok przejs¢ skanu, i zmienia sie na zielono
na osi czasu.
o Oprogramowanie potem przemieni kolejno$¢ przejs¢ na osi czasu, aby poprawic
przejscia i skrocic cykl pracy.

¢ Nacisnij o , aby uruchomi¢ symulacje przejs¢ i sprawdzi¢ poprawnosc¢ swojej Sciezki
w celu dokonania ewentualnych jej korekt.

4.2.2 Finalizuj (zalecane z uwagi na wieksza kontrola €3
tworzonej Sciezki)

e Nacisnij na ikone, ktéra znajdziesz w menu rozwijalnym obok j Gdy finalizacja sie skon-
czy, ~~ zostanie wyswietlone obok przejs¢ skanu, i zmienia sie na zielono na osi czasu.

e Nacisnij €, aby uruchomic symulacje przejsc i sprawdzi¢ poprawnos¢ swojej sciezki w celu
dokonania ewentualnych jej korekt.

Prawidtowa os czasu:
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Nieprawidtowa o$ czasu:
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4.3 Symulacja stworzonego programu
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Proces symulacji pozwala na zwizualizowanie programu robota i wynikéw skanowania,
uzywajac modelu 3.

o nacisnij, aby rozpocza¢ symulacje przejsc.
0 nacisnij, aby zapauzowac symulacje.

@ nacisnij, aby zresetowac symulacje.

5. Wykonanie programu

W celu wykonania programu nalezy nacisnac ikonke ,Potacz z robotem”, a nastepnie ,Start”

Kenfiguruj Pomoc




6. Generowanie raportu w programie VXinspect

Po wykonaniu programu nalezy wykonac finalizacje skanu [1] i wykona¢ inspekcje zeskano-
wanej czesci w programie VXinspect poprzez opcje ,Skontroluj siatke” [2].

Konfiguruj  Pomoc

»*

Sfinalizuj  Zresetuj
skan skan

wigacja
v VXscan-R

Nastepnie nalezy raport wyeksportowac i zapisa¢ w folderze Pulpit/Robochallenge/Robo-
challenge_2022_folder_raportow.
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