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Projekt stanowiska robota przemystowego IRB 120

Wstep

W dzisiejszych czasach i@y z nas zdaje sobie sprawak wazne jest pro-
jektowanie i jak wiele dziedzin dziatalfm ludzkie] opiera & na sprawnym
postugiwaniu si programami, ktére unitiwiaja t¢ czynna¢. Przykladem pro-
gramu, w ktérym zostat wykonany projekt, jest pargrAutodesk Inventor Pro-
fessional 2012, zgodnie z jego rzeczywistym odwamrdem, ktory znajduje si
na Uniwersytecie Rzeszowskim. ¥Wodowisku tym zostat przedstawiony rze-
czywisty obiekt robota oraz jego elementy.

1. Opis projektu

Projekt, ktory przedstawimy w tym artykule, zostedorzony wsrodowisku
Autodesk Inventor Professional 2012. Jest to pragkamputerowy typu CAD
— komputerowe wspomaganie projektowania. Tworzormgegty sktadaj sie
z obiektéw, ktore majza zdanie jak najwierniej odzwiercieéllprzyszh kon-
strukck rzeczywisi. Srodowisko to nadaje wlasgt rzeczywiste materiatom
konstrukcyjnym. Program ten wykorzystywany jest tyi&o w przypadku pro-
jektowania, ale tate i do obliczéa wytrzymatagciowych, analizy naptzen,
umazliwia on réwniez tworzenie animacji 3D. Podstawowym elementem jest
szkic 2D, ktory mana tworzy przy pomocy szeregu zabiegow: zamfania,
fazowania, dodawania eliptycznych ksztaltéw, sglajnRezultatem tworzenia
szkicu jest bryla, ktora jest podstawowym elementiatszej pracy. Element
taki w widoku 3D mana dalej udoskonata dziki szeregowi funkcji, ktére
dostarcza program. Tworzeniegkszych projektow (zespotdw) odbywe sia
drodze #4czenia pojedynczych komponentow ggz), utworzonych we wcze-
s$niejszych dziataniach. Jest to #iwe dzigki jednemu z modutow, ktory do-
starcza program (standard.iamyckenie tych elementéw odbywas goprzez
zdefiniowanie wazan, ktére tworzy si, aby dany element znajdowat sv okre-
slonej pozycji. Ponadto daje on tisvos¢ pracy z innymi modutami, przezna-
czonymi do tworzenia rysunkéw technicznych, korigtjiublachowych i kon-
strukcji spawane;.

Pierwszym krokiem do realizacji projektu jest zgeatmenie wymiaréw po-
szczegblnych elementéw robota oraz ustalenie jeggsoa pracy. W etapie
projektowania najwaniejsz czynndcia jest zaplanowanie przestrzeni, w ktorej
beda znajdowa sig poszczegdlne elementy tego projektu. Na pikez nalery
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wykona otoczenie zabezpiecaap przestrae pracy robota przed interwencj
cztowieka. Otoczenie to sktadas & profili odpowiednio pajczonych ze sab
ktore stanowd szkielet, do przymocowanigubami z tbem kulistym wysoko
wytrzymatej pleksy.

Rys. 1. Przestrzé robocza

Kolejnym wanym etapem jest umiejscowienie robota, ktory jédtvgym
obiektem projektu w przestrzeni roboczej. IRB 1@6tjnajmniejszym i najbar-
dziej elastycznym robotem na éwczesnym rynku prztonyym. Posiada dig
site przenoszenia etkich fadunkéw, dlatego jest bardzoesto wykorzystywa-
ny w przemgle motoryzacyjnym oraz elektronicznym. Stworzongtab przez
firme¢ ABB. W projektowaniu tego robota najtrudniejszst jedwzorowanie jego
ksztaltow, poniewasa one bardzo precyzyjne i nietypowe.

Rys. 2. Robot IRB 120
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W projekcie naley uwzgkdni¢ rowniez miejsce na urglzenie kontrolujce
prac robota. Jest to kontroler firmy ABB. Posiada orreki zakres kontroli,
zarOwno za pomacprogramu komputerowego, jak i pilota, ktéry zoslala-
czony do tego uedlzenia. Kontroler ten posiada #hiavo$¢ podhczenia ura-
dzer zewrgtrznych, komunikujcych s¢ za pomog ztacza COM oraz LPT. Te
zlacza zostaty w projekcigeisle odwzorowane od prototypu.

Pracuje on w wielu trybach, zaréwno Quick Move, ijdkue Move.

Rys. 3. Kontroler RC5

Aby ukaz& gtéwm role tego robota, zostat wykonany takta&mociag, kto-
rego roh jest przenoszenie tadunkéw. Sktada en z silnika nagdzapcego
rolki, na ktore zalgony zostat pas. Posiada zakprzyciski kontrolujce szyb-
kos¢ obrotowy rolek, a take guzik, za pomacktérego automatycznie naoa
wytaczy¢ tasmociag w przypadku kddu krytycznego.

Rys. 4. Témociag

Elementem wskazagym na popraws prac robota jest sygnalizator stanu
sprawndgci urzadzenia. Posiada on trzy tryby: zielony — gdy roprcuje po-
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prawnie, z6tty — gdy jeden z mechanizméw nie dziata prawidipwale praca
robota mae by kontynuowana oraz czerwony — gdy vegtje bhd krytyczny
i dziatanie robota musi zostarzerwane.

Rys. 5. Sygnalizator stanu sprawngi

Koncowa czynndcia jest ztazenie wykonanych wczaiej elementéw. Pro-
gram Autodesk Inventor Professional 2012 wprawlaota w ruch, co jest od-
zwierciedleniem jego rzeczywistego stanu.dRizimozliwosciom tego programu
zostaly stworzone animacije projektu ukaezsj sposob otwierania drzwi, ktore
Sa Cze$cia otoczenia. Cate stanowisko stanowi impanwyjefekt prac.

Podsumowanie
Projekt zostat wykonany z du precyzj, dzieki mozliwosciom jakie daje
program Inventor. Dalsze udoskonalanie programowprdgektowania jest kro-
kiem w przyszié¢, poniewa mog one przedstawéanowoczesne rozwzania
technologiczne — a co za tym idzie, doskanalitatwiat pra; rak ludzkich.
Proces projektowania jest dtugotrwaly, ale daj&kaksjace efekty.
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Streszczenie

Artykut poswigcony zostat jednej z waych dziedzin dziatalrei ludzkiej,
jaka jest projektowanie. Zawiera on opis jednegosmeowisk projektowych,
jakim jest Autodesk Inventor Professional 2012. ¥¥zego6lnéci zostat w nim
przedstawiony sposéb realizacji pracy przy wykonatanowiska robota prze-
mystowego IRB 120, ktéry istnieje w rzeczywigto Dostarcza on nam infor-
macje na temat etapow pracy przy projektowaniwgkaet o elementach i ich
parametrach technicznych 8] wymienionego stanowiska.

Slowa kluczowe: projektowanie wspomagane komputerowo, Autodeslerinv
tor, robotyka.

Project workspace robot industrial IRB 120

Abstract

The article is about one of the most importantdBebf human activities-
designing. It contains description about Autodeslehtor Professional 2012. In
particular, there is presented a way how to creatéspace of industrial robot
IRB 120 which is exist in reality. The article gig us information about steps
of the design, also about elements and their teehpiarameters above named
workspace.

Key words: computer-aided design, Autodesk Inventor, robotics.
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