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PROJECT WORKSPACE ROBOT INDUSTRIAL IRB 120
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Resume
W artykule znajduje siopis programu, w ktdrym zostat wykonany projekiota, etapy jego
tworzenia wraz z parametrami poszczegolnych element

Abstract
The Article describes a program that was made ptojeresentation stages of it's creation,
with the parameters of individual elements.

WSTEP

W dzisiejszych czasach @y z nas zdaje sobie sprawak wazne jest projektowanie i
jak wiele dziedzin dziatals@i ludzkiej opiera s na sprawnym postugiwaniu ¢si
programami, ktore unmiwiaja te czynna¢. Przykladem programu, w ktorym zostat
wykonany projekt, jest program Autodesk InventoiofBssional 2012, zgodnie z jego
rzeczywistym odwzorowaniem, ktory znajdujec sha Uniwersytecie Rzeszowskim. W
srodowisku tym zostat przedstawiony rzeczywisty @brebota oraz jego elementy.

TRESC ARTYKULU

Projekt, ktéry przedstawimy w tym artykule zostapracowany wsrodowisku
Autodesk Inventor Professional 2012. Jest to pragromputerowy typu CAD -
komputerowe wspomaganie projektowania. Tworzongepty skiadag si¢ z obiektéw, ktore
majs za zdanie jak najwierniej odzwierciedlprzyszh konstrukcg rzeczywiss. Srodowisko
to nadaje wlasnei rzeczywiste materiatom konstrukcyjnym. Progream wykorzystywany
jest nie tylko w przypadku projektowania, ale Zmki do obliczé wytrzymatagciowych,
analizy napgzen, umazliwia on réwniez tworzenie animacji 3D. Podstawowym elementem
jest szkic 2D, ktéry mmna tworzy przy pomocy szeregu zabiegow: zagjtania, fazowania,
dodawania eliptycznych ksztattéw, splajnow. Rezaltatworzenia szkicu jest bryta, ktéra
jest podstawowym elementem dalszej pracy. Elemekt W widoku 3D mana dalej
udoskonalé, dzieki szeregowi funkcji, ktére dostarcza program. Texemie wekszych
projektéw(zespotéw) odbywa esina drodze gczenia pojedynczych komponentow ¢aa),
utworzonych we wczmiejszych dziataniach. Jest to #iwe dzieki jednemu z modutéw,
ktory dostarcza program (standard.iampczenie tych elementow odbywag spoprzez
zdefiniowanie wizan, ktore tworzy sj, aby dany element znajdowale siv okrelonej
pozycji. Ponadto daje on movos¢ pracy z innymi modutami, przeznaczonymi do tworaen
rysunkow technicznych, konstrukcji blachowych i &takcji spawane).

Pierwszym krokiem do realizacji projektu, bylo zgradzenie wymiaréw
poszczegolnych elementéw robota oraz ustalenien@gfsca pracy. W etapie projektowania
najwaniejsz czynndcia bylo zaplanowanie przestrzeni, w ktoregdh znajdowa sic
poszczegblne elementy tego projektu. Na pthez naleato wykon& otoczenie,
zabezpieczafe przestrze pracy robota przed interwenajztowieka. Otoczenie to sktada si
z profili odpowiednio palczonych ze safy ktore stanows szkielet, do przymocowania
srubami z them kulistym wysoko wytrzymatej pleksy.
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Rys.1 Zaprojektowana przestrzeobocza

Kolejnym waznym etapem byto umiejscowienie robota, ktéry jdétvmpym obiektem
projektu, w przestrzeni roboczej. IRB 120 jest nagyszym i najbardziej elastycznym
robotem na obecnym rynku przemystowym. Posiadazg deite przenoszenia etkich
tadunkow, dlatego jest bardzogsio wykorzystywany w przende motoryzacyjnym oraz
elektronicznym. Opracowany zostat przez #mABB. W projektowaniu tego robota
najtrudniejsze bylo odwzorowanie jego ksztaltowhipwaz s3 one bardzo precyzyjne
i nietypowe.

Rys.2 Wykonany modelrobota IRB 120

W projekcie nalgato uwzgkdni¢ réwniez miejsce na urgdzenie kontrolujce pra¢
robota. Jest to kontroler firmy ABB. Posiada onrskezakres kontroli, zarbwno za pomoc
programu komputerowego jak i pilota, ktory zostalagdzony do tego ugtlzenia. Kontroler
ten posiada maiwos¢ podhczenia urgdzen zewrgtrznych, komunikujcych s¢ za pomog
ztacza COM oraz LPT. Te gtza zostaly w projekcigisle odwzorowane od prototypu.
Pracuje on w wielu trybach zaréwno Quick Move jakue Move.
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Rys.3 Kontroler RC5

Aby ukaza& gtébwrg role tego robota, zostat wykonany fa&kta@mociag, ktérego ral
jest przenoszenie tadunkow. Skiada en z silnika nagdzapcego rolki, na ktére zatony
zostat pas. Posiada takprzyciski kontrolujce szybké&c¢ obrotowg rolek, a take guzik, za
pomog ktérego automatycznie moa wyhczy¢ tasmociag w przypadku kidu krytycznego.

Rys.4 Tasmocig

Elementem wskazggym na popraw#s prag robota, jest sygnalizator stanu spragano
urzadzenia. Posiada on trzy tryby: zielony - gdy ropaicuje poprawnie;étty- gdy jeden z
mechanizméw nie dziata prawidiowo, ale praca raboiaze by kontynuowana oraz
czerwony - gdy wyspuje bhd krytyczny i dziatanie robota musi zosfarzerwane.
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Rys.5 Sygnalizator stanu sprawsi

Koncowg czynndcig jest zl@enie wykonanych wczaiej elementéw. Program
Autodesk Inventor Professional 2012 wprawia mod&bota w ruch, co jest
odzwierciedleniem jego rzeczywistego stanu.¢Rizmozliwosciom tego programu, zostaty
wykonane animacje projektu, ukagcg sposéb otwierania drzwi, ktérg azcscig otoczenia.
Cate stanowisko stanowi impoay efekt prac.

PODSUMOWANIE

Projekt zostat wykonany z dg precyzj, dzieki mozliwosciom jakie daje program
Inventor. Dalsze udoskonalanie programéw do projgkhia jest krokiem w przyszé,
poniewa mog one przedstawtanowoczesne rozwzania technologiczne, a co za tym idzie,
doskonalk i utatwiac prae rak ludzkich.

Proces projektowania jest w prawdzie dtugotrwalg,daje zaskakago dobre efekty.



