LABORATORIUM 11

LABORATORIUM 11
PROGRAMOWANIE Z WYKORZYSTANIEM SZABLONOW

Cel zajeé
Wykorzystanie szablonow do realizacji zadan paletyzacji i depaletyzacji.

Materialy do przygotowania
o USER MANUAL - UR10E E-SERIES (link na stronie przedmiotu)
= Punkt 24.12.1. Paletyzacja (strony 177-183).

Zadanie robota

Robot jest wyposazony w chwytak dwupalczasty, ktorego parametry oraz sposéb montazu do interfejsu
mechanicznego (orientacja w uktadzie narzedzia) zostaty przedstawione na rys. 1. Zadaniem robota jest
zatadowanie detali przedstawionych na rys. 2 na palety przedstawione na rys. 3a i 3b. Nalezy przyjac, ze
detale pobierane sg z ustalonej lokalizacji, w ktorej znajduje si¢ czujnik podtaczony do pierwszego wejscia
cyfrowego. Robot pobiera detal dopiero po odebraniu sygnatu z czujnika wskazujacego na obecnosé detalu.

Rys. 1. Parametry chwytaka Rys. 2. Przenoszony detal
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Rys. 3. Wzory palet
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Cwiczenia czesé 1. (do wykonania przed zajeciami)
1. Przeanalizuj zadania robota i zastanow si¢ jaka orientacj¢ i rozstaw palcoOw chwytaka nalezy ustawic

w obydwu paletach w celu umozliwienia prawidlowego odtozenia detalu. Zwro¢ uwage na wymiary
detalu i chwytaka (rozstaw i grubo$¢ palcow palcow) oraz uktad detali na palecie.

Cwiczenia czesé 2. (do wykonania na zajeciach)
1. Korzystajac z szablonu paletyzacji (punkt 24.13.1) zdefiniuj operacje uktadania detali na palecie

przedstawionej na rys. 3a. W celu zapewnienia prawidtowej realizacji zadania szablon nalezy
poprzedzi¢ operacja pobierania detalu z dowolnie wybranej lokalizacji w przestrzeni robocze;.

Program zapisz w pliku lab11 1.

2. Korzystajac z szablonu paletyzacji (punkty 24.13.1) zdefiniuj operacj¢ uktadania detali na palecie
przedstawionej na rys. 3b. W celu zapewnienia prawidlowej realizacji zadania szablon nalezy
poprzedzi¢ operacja pobierania detalu z dowolnie wybranej lokalizacji w przestrzeni robocze;.

Program zapisz w pliku lab11l 2.

3. Korzystajac z szablonu paletyzacji (punkty 24.13.1) zdefiniuj operacj¢ zdejmowania detali
(depaletyzacja) z palety przedstawionej na rys. 3a. Kazdy pobrany detal powinien zosta¢ wrzucony
do pojemnika (bez uktadania w okreslonym porzadku) ustawionego w dowolnie wybranej lokalizacji
W przestrzeni roboczej.

Program zapisz w pliku lab11 3.

Literatura

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