LABORATORIUM 09

LABORATORIUM 09
OPERACJE WARUNKOWE | KOMUNIKACJA Z OPERATOREM

Cel zajeé

Sterowanie przebiegiem programu z wykorzystaniem operacji warunkowych i decyzji operatora.
Materiaty do przygotowania

o USER MANUAL - UR10E E-SERIES (link na stronie przedmiotu)

» Punkt 24.11.8. Czekaj.
=  Punkt 24.12.2. Jezeli

= Punkt 24.12.4. Przypisanie (zrodto: Operator).
= Punkt 24.12.3. PodProgram.

Zadanie robota

Robot obstuguje stanowisko kontroli jakosci przedstawione na rys. 1. Uktad podstawy robota znajduje si¢
w prawym dolnym narozniku obszaru roboczego, o$ Z tego uktadu jest skierowana w gorg, polozenie 1
orientacja uktadu TCP robota zostata pokazana na rys. 2.

Zadaniem robota jest pobranie detalu ze stanowiska odbior i przemieszczenie na stanowisko kontrola.
Kontrole jako$ci wykonuje cztowiek, zaleznie od jej wyniku robot przenosi detal ze stanowiska kontrola do
pojemnika na detale zgodnie (stanowisko OK) lub pojemnika na detale wadliwe (stanowisko nOK). Po
zakonczeniu zadania robot wraca nad stanowisko odbidr. Potozenie i orientacja uktadu TCP robota dla

kazdego ze stanowisk przedstawiono na rys. 1, osie Z poszczeg6lnych uktadow sg skierowane w dot.
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Przebieg programu

a)

b)

d)

f)

9)

h)

Przemieszczenie nad punkt odbioru
Robot przesuwa si¢ do pozycji nad stanowiskiem odbior.

Oczekiwanie na detal

Robot czeka nad punktem odbioru na nowy detal do skontrolowania. Informacj¢ o obecnosci detalu
przesyla czujnik podiaczony do pierwszego wejscia cyfrowego robota.

Pobranie detalu

Robot przesuwa si¢ ruchem liniowym w osi Z i ustawia 5 mm nad ptaszczyzng XY uktadu podstawy,
chwyta detal i wraca ruchem liniowym do pozycji nad stanowiskiem odbior.

Przemieszczenie do stanowiska kontrolera

Robot przemieszcza si¢ nad stanowisko kontrola, a nastepnie przesuwa si¢ ruchem liniowym w osi Z
ustawiajgc si¢ 40 mm nad plaszczyzng XY uktadu podstawy. Tam zostawia detal do sprawdzenia i
wraca do pozycji nad stanowiskiem kontrola.

Ocena detalu
Robot wyswietla okno z pytaniem: ,,Czy detal przeszedl pomysinie kontrole?” 1 czeka na odpowiedz
operatora. Wynik kontroli zostaje przypisany do zmiennej (np. ocena).

Odbior skontrolowanego detalu

Po kontroli robot pobiera detal ze stanowiska i ruchem liniowym wraca do pozycji nad stanowiskiem
kontrola.

Decyzja
o jesli detal pozytywnie przeszedt kontrole, robot realizuje krok h),

o jesli detal nie przeszedt kontroli, realizuje krok i).

Odlozenie detalu zgodnego

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

Odlozenie detalu wadliwego

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

Uwaga: jezeli rodzaj ruchu nie zostat okreslony, robot powinien poruszac sie ruchem J.
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Cwiczenia czesé 1. (do wykonania przed zajeciami)

1. Przeanalizuj zadanie robota i zastandéw si¢ jaka orientacje chwytaka manipulatora nalezy ustawi¢ biorac
po uwage, ze uktady wspotrzednych: odbidr, kontrola, OK i nOK przedstawiaja orientacje uktadu
narzedzia.

2. Zastandéw si¢ nad wyborem wezidw programu do realizacji etapow:

e oczekiwanie na detal,
e ocena detalu,
e decyzja.

3. Przemysl strukturg programu biorac pod uwage, ze program robota powinien zostaé napisany z
wykorzystaniem podprogramow. W postaci podprograméw nalezy zrealizowacé etapy: c), d), f), h), i).

Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)
1. Napisz program dzialajacy zgodnie z przedstawionym scenariuszem. Przyjmij, ze pozycje: odbior,
kontrola, ok i nok znajduja 200 mm nad ptaszczyzng XY uktadu podstawy robota.

LITERATURA

= USER MANUAL - UR10E E-SERIES — https://www.universal-robots.com/download/manuals-e-
series/user/ur10e/510/user-manual-url0e-e-series-sw-510-polish-pl/
* Przyklady programowania robotow UR — https://academy.universal-robots.com/pl/filmy-samouczki/
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