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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/

DiTwin to projekt partnerstwa na rzecz wspdtpracy w sektorze ksztatcenia i
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Finansowany przez Unie Europejska. Wyrazone poglady i opinie sg jednak
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Niniejszy dokument powstat w wyniku wspodtpracy catego partnerstwa DiTwin:
Learnable Societa Coooperativa a r.l. (IT) — koordynator projektu, Digital Smart srl
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Modut - Technik robotyki w Przemysle 4.0

Lekcja 3 - Unikanie przeszkod i programowanie
sensoréwsitownikow

Ustawienia

Linear control

Rysunek 2.6 (a) Punkt odbioru na tasmie. (b) Wyglad profilu
uzytkownika I/O Panel
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Rysunek 2.7. Koncowy geometryczny model lekcji 3.
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Rysunek 2.8. Ostateczne rozmieszczenie bez przeszkdd
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Joint control

Rysunek 2.9. Ostateczne ustawienie z przeszkoda.
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Wymagania

Podstawowa znajomos¢ jezyka programowania.

Uzyskane rezultaty lekcji

S10.1 Umiegjetnos¢ programowania robota do wykonywania prostych
zadan.

S10.2 Konfigurowanie i monitorowanie pracy ramienia.

S10.3 Umiegjetnos¢ wykrywania niebezpieczenstwa w czasie pracy
ramienia.

Czas trwania

8 godzin

Aktywnosci i kroki wykonywane w czasie lekcji

Wykorzystujac cyfrowy blizniak robota UR3e, zostanie pokazane, w jaki
sposob cyfrowe sygnaty wejsciowe i wyjsciowe podtgczone do
manipulatora moga by¢ wykorzystane do aktywacji sitownikdw i odczytu
danych z czujnikdéw (panel wejsé/wyjsc interfejsu uzytkownika, rysunek
2.6.a). Ponadto rozwazone zostanie omijanie przeszkdd poprzez
modyfikacje trajektorii manipulatora, albo poprzez rézne konfiguracje
jego modelu kinematycznego, albo poprzez zmiane trajektorii za
pomocy posrednich punktdw orientacyjnych w celu unikniecia kolizji.

Podsumowujac, koncepcje omowione w tej lekcji to:
* Konfiguracje manipulatorow.

o Odczytywanie i zapisywanie instrukcji dotyczacych sygnatéw
wejsciowych i wyjsciowych (czujniki i elementy wykonawcze).

 Omijanie przeszkdd poprzez planowanie trajektorii.
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Rysunek 2.6.a przedstawia manipulator robota UR3e w srodowisku
roboczym sktadajacym sie z przenosnika tasmowego, na ktérym
umieszczone s3 trzy mate czesci, czujnika umieszczonego na
przenosniku tasmowym, ktéry jest w stanie wykry¢ obecnos¢ innych
czesci na przenosniku tasmowym w miejscu okreslonym przez {PC} oraz
stotu roboczego. Czesci te beda przemieszczane, jedna po drugiej, za
pomoca ramienia robota, do obszaru stotu, okreslonego jako
DOCELOWY, ktory zostat przedstawiony na powyzszym rysunku.

W tym celu robot musi wykonac nastepujace czynnosci:

1. Zdefiniowaé w jezyku robota model geometryczny zadania, ktory jest
szczegotowo opisany na rysunku 2.7 i sktada sie z pozycji odbioru czesci
na przenosniku tasmowym, okreslonej przez uktad wspdtrzednych PC,
lokalizacji docelowej, okreslonej przez uktad wspdtrzednych {T} oraz
potencjalnej przeszkody w punkcie {O}. Aby to zrobi¢, pamietajac, ze
wszystkie lokalizacje odnoszg sie do uktadu wspotrzednych zwigzanego z
podstawa robota {B}, zaprogramuj za pomoca funkcji TRANS() lokalizacje
odbioru {PC} i lokalizacje docelowa T.

2. Znajdz konfiguracje robota, w ktdrej {PA} i {T} sa osiggalne za pomoca
polecen LEWY/PRAWY, GORA/DOL, DODATNI/UJEMNY.

3. Poczatkowo, bez obecnosci przeszkody, zmodyfikuj program
paletyzacji wykonany w poprzedniej lekcji w nastepujacy sposob:
pobieranie czesci bedzie realizowane w miejscu odpowiadajacym
tasmociggowi. Zatem pierwsza czes¢ programu musi aktywowac silnik
tasmy (polecenie WRITE) i czekac, az czesc zostanie wykryta przez
czujnik obecnosci (polecenia WAIT i READ).

4. Przeszkoda {O} jest dodawana do srodowiska pracy, jak pokazano na
rysunku 2.9. Program musi zosta¢ zmodyfikowany, aby oming¢
wprowadzong przeszkode. W tym celu konieczne bedzie wprowadzenie
posrednich punktéw na trajektorii i/lub wybranie odpowiedniej
konfiguracji robota (LEWY/PRAWY, GORA/DOt, DODATNI/UJEMNY), aby
uniknac kolizji.

5. Po sprawdzeniu poprawnosci dziatania programow w cyfrowym
blizniaku, zostanie ztozony wniosek o dostep w celu weryfikacji w
rzeczywistym systemie fizycznym.
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