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DiTwin — cyfrowy blizniak dla szkét zawodowych
DiTwin Moduly
Redakcja tego dokumentu zostata zakonczona w styczniu 2026 roku.

Strona projektu: https//www.ditwin.eu/
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Modut - Technik robotyki w Przemysle 4.0

Lekcja 1- Symulacja

Ustawienia

Panel 2

Rysunek 2.1. Simulacja. a) Okno DiTwin Robotics, b) BR’fibecation
interfejsu uzytkownika, c) Panel 1 (wbudowany w interfejs
uzytkownika)

Rysunek 2.2. Zakonczenie lekcji
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Wymagania

Ogdlna wiedza na temat zastosowan komputerowych i podstawowe
pojecia dotyczace systemow robotycznych.

Uzyskane rezultaty lekcji

S10.2 Ustawienie i monitorowanie pracy robota.

Czas trwania

8 godzin

Aktywnosci i kroki wykonywane w czasie lekcji

Nauka konfiguracji i obstugi systemu robotycznego z wykorzystaniem
DiTwin (cyfrowego blizniaka) manipulatora UR3e. Zostang omoéwione
rézne opcje tego cyfrowego blizniaka oraz takie pojecia, jak:

e ROznice miedzy ruchem przegubowym a kartezjarnskim
manipulatora.

e Pozycja przegubu i pozycja kartezjanska efektora koncowego.

» Sterowane wykrywanie pozycji manipulatora.

* Konfiguracje manipulatora.

» Chwytanie i zwalnianie czesci za pomoca chwytaka.
Rysunek 2.1.a) przedstawia robota UR3e w srodowisku pracy sktadajacym
sie ze stotu roboczego, na ktérym umieszczono trzy mate czesci. Te trzy
czesci nalezy przesunac¢ do pozycji okreslonej jako DOCELOWA na tym

rysunku, gdzie zostang one nastepnie utozone w formie wiezy, jak
pokazano na rysunku 2.2.
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W tym celu nalezy wykona¢ nastepujace czynnosci:

1. Aby nauczyc sie korzystac¢ z narzedzia symulacyjnego, nalezy wykonac
swobodne ruchy manipulatora w celu zapoznania sie z roznymi panelami
i opcjami dostepnymi w oknie interfejsu uzytkownika symulatora
(rysunek 1.1b). Szczegdlng uwage nalezy zwréci¢ na panel 1 (rysunek 1.1.c),
ktory zawiera zaktadki: Potgczenia, Liniowe i Wejscia/wyjscia. Dodatkowo
Za pomocg myszki mozna zmienia¢ punkt widzenia kamery w
srodowisku wirtualnym, aby uzyskac rézne perspektywy srodowiska

pracy.

2. Przesun efektor koncowy z otwartym chwytakiem do miejsca, ktére
umozliwia podniesienie elementu A. W tym celu zbliz sie do niego za
pomoca ruchéw przegubowych (zaktadka ,Przegub” w panelu 1) i
doprecyzuj pozycje za pomocg ruchoéw kartezjanskich (zaktadka
.Liniowy” w panelu 1). Aby méc prawidtowo utrzymac element, o$ z
elementu musi by¢ wyréwnana z osig z stotu, w tym celu orientacja rx y
ry efektora koncowego musi przyjac¢ wartosci #180° i 0°. Celem tego
zadania jest zrozumienie rdéznic miedzy ruchem przegubowym a
kartezjanskim, a takze pozycja przegubowa i pozycja kartezjanska
efektora koncowego.

3. Przetestuj rézne konfiguracje manipulatora i wybierz te, w ktérych ten
punkt jest osiggalny (LEFTY/RIGHTY, ABOVE/BELOW, FLIP/ NOFLIP).
Pozycje te nalezy skopiowac do schowka za pomoca opcji kopiuj w oknie
Robotics DiTwin. Lokalizacje te mozna nastepnie zapisa¢ do pliku w celu
pdzniejszego wykorzystania w programie robota.

4, Zamknij chwytak i podnies czesc¢, aby przesunac jg do pozycji
DOCELOWEJ. Te lokalizacje nalezy réwniez skopiowa¢ do schowka i
zapisac¢ w pliku do pézniejszego wykorzystania w programie robota.

5. Procedure nalezy powtdrzy¢ dla pozostatych dwoch czesci (B i C), aby
ztozyC wieze pokazana na rysunku 1.2.
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