LABORATORIUM 06

LABORATORIUM 06
INSTRUKCJA JEZELI A DECYZJE W PROGRAMIE ROBOTA

Cel zajec¢
Wykorzystanie instrukcji jezeli do sterowania przeptywem programu.

Materiaty do przygotowania
o Kurs programowania robotéw UR ,, Sciezka podstawowa e-series”
=  Modut 3. Podstawy konfigurowania narz¢dzia,
=  Modut 4. Programowanie ruchow.
o USER MANUAL - UR10E E-SERIES (link na stronie przedmiotu)
= Punkt 24.11.2. Ustalony punkt orientacyjny (bez mieszania z promieniem),
= Punkt 24.11.5. Kierunek,
=  Punkt24.11.6. Az,
=  Punkt 24.11.7. Az do kontaktu z narzedziem,
= Punkt 24.12.3. PodProgram.

Zadanie robota

Robot obstuguje stanowisko kontroli jakosci (rys. 1), na ktorym wiasciwg kontrole wykonuje czlowiek.
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Rys. 1 Stanowisko robocze Rys. 2 Uklad narzedzia

Zadanie robota mozna podzieli¢ na nastepujace etapy:
1. Przemieszczenie nad punkt odbioru
Robot przesuwa si¢ do pozycji nad punktem odbioru (odbior).
2. Oczekiwanie na detal

Robot czeka nad punktem odbioru na nowy detal do skontrolowania. Informacje¢ o obecnos$ci detalu
przesyta czujnik podtaczony do pierwszego wejscia cyfrowego robota.
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3.

Pobranie detalu

Po wykryciu stanu wysokiego na pierwszym wejsciu cyfrowym robot przesuwa si¢ ruchem
liniowym w osi Z i ustawia 5 mm nad ptaszczyzng XY uktadu podstawy. Nastgpnie chwyta detal i
wraca ruchem liniowym do pozycji nad punktem odbioru (odbior).

Przemieszczenie do stanowiska kontrolera

Robot przemieszcza si¢ nad stanowisko kontrolera (kontrola) a nastepnie przesuwa sie ruchem
liniowym w osi Z ustawiajac si¢ 40 mm nad ptaszczyzng XY uktadu podstawy. Tam zostawia detal
do sprawdzenia i wraca do pozycji nad stanowiskiem kontrolera (kontrola).

Ocena detalu

Robot wyswietla okno z pytaniem: ,,Czy detal przeszed! pomysinie kontrole?” i czeka na odpowiedz
operatora. Wynik kontroli zostaje przypisany do zmiennej (np. ocena).

Odbior skontrolowanego detalu

Robot wraca nad detal, chwyta go, a nastgpnie ruchem liniowym wraca do pozycji nad
stanowiskiem kontrolera (kontrola).

Decyzja
Na podstawie oceny detalu robot:
o jesli detal pozytywnie przeszedt kontrole, realizuje krok 8.
o jesli detal nie przeszedt kontroli, realizuje krok 9.
Odlozenie detalu zgodnego

Robot przemieszcza si¢ nad pojemnik na detale zgodne (ok) i ruchem liniowym w osi Z ustawia si¢
100 mm nad ptaszczyzng XY uktadu podstawy. Nastepnie upuszcza detal i wraca do pozycji nad
pojemnikiem (ok).

Odlozenie detalu wadliwego

Robot przemieszcza si¢ nad pojemnik na detale wadliwe (nok) i ruchem liniowym w osi Z ustawia
si¢ 100 mm nad plaszczyzng XY uktadu podstawy. Nastepnie upuszcza detal i wraca do pozycji
nad pojemnikiem (nok).

Cwiczenia cze$é 1. (do wykonania przed zajeciami)

1. Przeanalizuj zadanie robota i zastanow si¢ jakg orientacje¢ chwytaka manipulatora nalezy ustawi¢ biorgc

po uwagg, ze uktady wspotrzednych: odbidr, kontrola, ok i nok przedstawiaja orientacje uktadu narzedzia.

2. Zastanow si¢ nad wyborem weziow programu do realizacji etapow:

oczekiwanie na detal,
ocena detalu,

decyzja.

)
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3. Przemysl strukture programu bioragc pod uwageg, ze program robota powinien zosta¢ napisany z
wykorzystaniem podprogramow. W postaci podprogramoéw nalezy zrealizowac etapy: 3, 4,5, 6,81 9.

4. Zastanéw si¢ co nalezatloby zmieni¢ w programie aby kontrola jako$ci nie byla prowadzona jako
kontrola 100%. Przyjmij, ze na poczatku operator musi zdefiniowac odst¢p w jakim kolejne detale beda
poddawane kontroli (np. kontrolowany bedzie co 10-ty detal). Detale, ktore nie byly kontrolowane
powinny by¢ umieszczane w pojemniku na detale zgodne.

Zastanow si¢ nad:

e wyborem wezla programu do realizacji etapu wprowadzania odstepu definiujagcego czestotliwose
kontroli,

e mozliwoscig wykorzystania zmiennej pozwalajacej na liczenie odbieranych detali 1 zastosowaniem
wezta Jeze 11 do przeprowadzania kontroli.

Cwiczenia cze$é 2. (do wykonania na zajeciach)
1. Napisz program, ktory umozliwi realizacj¢ zadania robota w wersji podstawowej (czg$¢ 1. punkt 3.)
Przyjmij, ze pozycje: odbior, kontrola, ok 1 nok znajduja 200 mm nad ptaszczyzna XY ukladu
podstawy robota.

2. Utworz kopi¢ programu i wprowadz niezb¢dne modyfikacje pozwalajace na przeprowadzanie
kontroli z zadang przez operatora czgstotliwoscia (czes¢ 1. punkt 4.).

Literatura

= USER MANUAL - UR10E E-SERIES — https://www.universal-robots.com/download/manuals-e-
series/user/url0e/510/user-manual-url0e-e-series-sw-510-polish-pl/
* Przyktady programowania robotoéw UR — https://academy.universal-robots.com/pl/filmy-samouczki/
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