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Modulo - Tecnico di macchine robotiche per I'iIndustria 4.0
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Figura 2.1. Ambiente di simulazione
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Figura 2.2. Risultato finale della lezione
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Requisiti

Conoscenza generale delle applicazioni informatiche e nozioni di base
sui sistemi robotici.

Risultati di apprendimento acquisiti

S10.2 Configura e monitora un braccio robotico industriale.

Durata della lezione

8 ore

Attivita e passi da attuare

Imparate a configurare e utilizzare un sistema robotico utilizzando un
gemello digitale di un manipolatore UR3e. Verranno studiate le diverse
opzioni di questo gemello digitale e concetti quali:
« Differenze tra movimento articolare e cartesiano del manipolatore.
» Posizione articolare e posa cartesiana dell'effettore terminale.

e Acquisizione guidata delle posizioni del manipolatore.

» Configurazioni del manipolatore.

Presa e rilascio di parti con la pinza.

La figura 2.1.a) mostra il manipolatore robotico UR3e in un ambiente di
lavoro costituito da un tavolo su cui sono posizionati tre piccoli
componenti. Questi tre componenti devono essere spostati nella
posizione specificata come TARGET in quella figura, dove devono essere
disposti a forma di torre come mostrato nella figura 2.2.
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Per farlo, eseguire le seguenti attivita:

1. Imparare a utilizzare lo strumento di simulazione. Verranno eseguiti
movimenti liberi del manipolatore per conoscere i diversi pannelli e le
opzioni fornite dal simulatore nella finestra dell'interfaccia utente (Figura
1.1b). Particolare attenzione sara prestata al pannello 1 (Figura 1.1.c) che
incorpora le schede: Giunti, Lineare e I/O. Inoltre, & possibile modificare il
punto di vista della telecamera all'interno delllambiente virtuale,
utilizzando il mouse, per ottenere diverse prospettive dell'ambiente di
lavoro.

2. Spostare l'effettore terminale, con la pinza aperta, in una posizione che
consenta di prelevare il pezzo A. A tal fine, avvicinarsi mediante
movimenti articolari (scheda Joint nel pannello 1) e perfezionare questa
posizione mediante movimenti cartesiani (scheda Linear nel pannello 1).
Per poter tenere correttamente il pezzo, l'asse z del pezzo deve essere
allineato con l'asse z del tavolo, per cui l'orientamento rx y ry dell'effettore
terminale deve assumere i valori \pm180° e 0°. Lo scopo di questa attivita
e comprendere le differenze tra movimento articolare e cartesiano,
nonché la posizione articolare e la posa cartesiana dell'effettore
terminale.

3. Provare le diverse configurazioni del manipolatore e selezionare quelle
in cui questo punto & raggiungibile (LEFTY/RIGHTY, ABOVE/BELOW,
FLIP/ NOFLIP). Questa posizione deve essere copiata negli appunti
utilizzando l'opzione di copia nella finestra Robotics DiTwin. Questa
posizione pud quindi essere salvata in un file per un uso successivo in un
programma robotico.

4. Chiudere la pinza e prelevare il pezzo per spostarlo nella posa TARGET.
Anche gquesta posizione deve essere copiata negli appunti e salvata in un
file per un uso successivo in un programma robotico.

Il processo deve essere ripetuto per gli altri due pezzi (B e C) al fine di
assemblare la torre mostrata nella figura 2.2.
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