





2020年甘肃职业院校技能大赛中职组“机器人技术应用”赛项
竞赛任务书
(样题)

选手须知：
1.任务书共4页，如出现任务书缺页、字迹不清等问题，请及时向裁判示意，并进行任务书的更换。
2.参赛队应在2小时内完成任务书规定内容。
3.竞赛工位提供1台计算机，参考资料存储在“D:\参考资料”文件夹中。竞赛所需的PLC程序文件存储在“D:\技能竞赛”文件夹中，选手根据需要自行下载，使之可以与机器人正常通讯。
4.任务书中只得填写竞赛相关信息，不得出现学校、姓名等与身份有关的信息或与竞赛过程无关的内容，否则成绩无效。
5.竞赛过程中严禁更改竞赛平台各单元内部电路、气路接线。由于参赛选手人为原因导致竞赛设备损坏，以致无法正常继续比赛，将取消参赛队竞赛资格。

竞赛场次：第    场                  赛位号：第    号
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地址：北京市昌平区北七家镇宏福科技园创意空间一层  电话：010-89755166   www.CHLRob.com


任务一 PLC程序的下载
根据赛题和已给好的PLC程序，将PLC程序完整下载，使之可以与机器人正常通讯，完成任务要求。
任务二 工业机器人基础操作
1.工业机器人工作原点的设定
通过示教器手动操纵工业机器人，使其姿态处于安全工作初始姿态，即工作原点，如图1 所示，并将此点命名为 Home，具体要求如下：
（1）1轴关节角度为0度；
（2）2轴关节角度为0度；
（3）3轴关节角度为0度；
（4）4轴关节角度为0度；
（5）5轴关节为90度；
[bookmark: _GoBack][image: ]（6）6轴关节角度为0度。
图1工业机器人原点姿态
任务三 产品的抓取、检测、装配、入库
选手用示教器手动进行编程使其完成抓取夹具来进行工件的抓取、检测、装配和入库并进行示教，来操纵工业机器人完成相应的赛题流程。注意：每个步骤完成后机器人回到原点或者安全点位，保证此姿态下工业机器人本体不会与周边设备发生碰撞。
1. 快换工具的抓取
（1） 对工业机器人进行操作与编程，使工业机器人可以完成对所需夹爪工具的拾取与放回，动作过程连贯无碰撞。快换工具在工具架的位置根据赛题需要自行调整。 注意：工业机器人不得悬空释放工具使其掉落到工具架上。
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图2夹爪工具
（2） 完成工业机器人操作与编程，使工业机器人可以完成对所使用的夹爪工具选用和放回。
2.工件的抓取
根据生产工艺流程任务要求，在执行过程中，要求对工业机器人操作与编程，选手从仓科中抓取指定位置的工件。确定工业机器人本体的安全姿态，此姿态下工业机器人本体不会与周边设备发生碰撞。
3. 视觉检测单元的使用
	（1）检测单元对工件指定位置的清晰图像提取
	对工业机器人操作与编程，使工业机器人可稳定拾取零件置于检测单元的视觉相机视野中，并对检测单元的相机镜头焦距和光圈、光源亮度、采集图像对比度等进行调整，使视觉控制器可采集到清晰稳定的图像。
	（2）检测单元对零件指定信息的提取
	①对视觉控制器进行操作与编程，使其可对于零件轮廓进行识别，并进行串行数据的输出。
	②通过交互信号建立，使得检测单元可以由外部信号控制在不同检测功
能程序间选择后执行，并将检测输出结果输出到工业机器人。
5.装配
 将视角检测完成的工件送到装配台进行装配，动作过程连贯无碰撞。
6.入库
对装配好的工件按要求放入指定的成品库中，然后把末端手爪放置初始位置，机器人返回Home点。
7.系统联调
程序编制完成后，进行系统联调。评分时工作站处于运行模式，需检验设备联机调试下的 PLC 程序、视觉场景设置以及工业机器人的功能，工业机器人处于自动模式，程序运行过程中不得自行停止。
任务四 职业素养
在竞赛过程中，从设备操作的规范性、装配耗材使用的合理性、专用工具的操作及安全生产的认识程度等方面对参赛选手进行综合评价。
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