" jl-rw ir

DiTwin — DigitalTwin for VET schools
Moduli DiTwin
La redazione di questo documento e stata completata a gennaio 2026.

Sito web del progetto: https://www.ditwin.eu/

DiTwin & un partenariato di cooperazione nel settore dellistruzione e della
formazione professionale (KA220-VET) finanziato nell'lambito del programma
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Modulo - Tecnico di macchine robotiche per I'iIndustria 4.0

P Lezione 2 - Programmazione di base

Setup

Figura 2.3. (a) Posizione di partenza (b e c) Esercizi per il risultato finale

b)

a)

Figura 2.4. Modello geometrico dell'attivita
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a)

Figura 2.5. Disposizione finale della Lezione 2, esercizio 3 (a) e 4 (b)

Requisiti

Conoscenza dei linguaggi di programmazione generici.

Risultati di apprendimento acquisiti

S10.1 E in grado di programmare un braccio robotico per svolgere
compiti di base.

Durata della lezione

8 ore
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Utilizzando il gemello digitale di un robot UR3e, verranno illustrati i
comandi di movimento di base del manipolatore e l'utilizzo della pinza
attraverso la programmazione testuale. A tal fine, verra eseguita
un'attivita di base di prelievo e posizionamento, che consiste nello
spostare diversi pezzi per costruire una torre.

Gli aspetti da affrontare nella pratica sono i seguenti:

-Configurazioni del manipolatore.

-Acquisizione guidata delle posizioni del manipolatore.

-Programmazione testuale di compiti di base attraverso comandi di
movimento del robot.

-Trasformazioni di base delle pose.

-Istruzioni per manipolare le parti con la pinza.

La figura 2.3.a mostra il manipolatore robotico UR3e in un ambiente di
lavoro costituito da un tavolo su cui sono posizionati tre piccoli pezzi.
Questi pezzi saranno spostati uno ad uno utilizzando il braccio robotico
in una seconda area del tavolo, come mostrato nelle figure 2.3.b e 2.3.c.

Pertanto, € necessario svolgere le seguenti attivita:

1. Definire, nel linguaggio del robot, il modello geometrico dell'attivita,
che & descritto in dettaglio nella figura 2.4 e consiste nella posizione
iniziale della parte A definita dal sistema di coordinate {P_A} e nella
posizione di destinazione, definita dal sistema di coordinate {T}. A tal fine,
sapendo che entrambi fanno riferimento al sistema di coordinate
associato alla base del robot {B}, programmare con la funzione TRANS() la
posizione iniziale {P_A} e la posizione di destinazione {T}.

2. Trovare la configurazione del robot in cui {P_A} e {T} sono raggiungibili
con i comandi LEFTY/RIGHTY, UP/DOWN, POSITIVE/ NEGATIVE.

3. Eseguire il programma di pallettizzazione, che consiste nello spostare i
tre pezzi dalla loro posizione iniziale alla destinazione. Devono essere
allineati e separati I'uno dall'altro, come mostrato nella figura 2.5.a. Al
termine dell'attivita, il manipolatore deve trovarsi in una posizione di
riposo, data da un valore dei suoi giunti pari a {0°, -90°, 0°, -90°, 0°, 0°, 0°}.

4. Ripetere l'esercizio precedente, ma questa volta i pezzi devono essere
posizionati uno sopra l'altro nella posizione di destinazione, come
mostrato nella figura 2.5.b e nell'immagine 2.3.a.

5. Una volta verificato il corretto funzionamento dei programmi nel
gemello digitale, verra richiesto l'accesso per poterlo verificare nel
sistema fisico reale.
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