2017 年中国技能大赛—全国智能制造应用技术技能大赛山东省选拔赛
切削加工智能制造单元

生产与管控赛项

竞赛任务书（样题）
选手须知：                           工位号：      
1、任务书共8页，如出现任务书缺页、字迹不清等问题，请及时向裁判申请更换任务书。
2、参赛选手应在2小时内完成任务书规定内容，选手在竞赛过程中创建的程序文件必须存储到“D:\技能大赛\工位号”文件夹下，未存储到指定位置的运行记录或程序文件均不予给分。
3、选手提交的试卷不得出现学校、企业、姓名等与身份有关的信息，否则成绩无效。
4、由于错误接线、操作不当等原因引起机器人控制器及I/O组件、PLC的损坏，将依据扣分表进行处理。
5、在完成任务过程中，请及时保存程序及数据。
任务描述：
现公司新进一套切削加工智能制造单元，需要作为工程调试人员的您完成设备的调试工作。并能够利用CAD/CAM软件完成零件的数字化设计、工艺设计和数控编程，在数控仿真软件上模拟运行数控程序，进行零件的虚拟加工。

任务一：基于CAD/CAM软件的工件设计

某停车场现需求一批安装零件，因工期紧，零件外协加工，我方提供毛坯料为圆柱体，材质为45钢，如附图1所示，加工成形后的零件如附图2所示，精度必须符合图中要求。

1、制图：选择您常用的绘图软件，将零件图绘制成电子图并存盘在E盘中，文件名为“工件名+考号”；

2、加工程序编写：通过CAD/CAM软件按照KND数控系统的要求形成加工中心的程序并保存到文件夹中“工件名+考号/KND/加工中心程序名），车床的程序在仿真软件的界面直接录入。
任务二：数控仿真加工软件的应用

1、用数控仿真软件将零件加工出来，仿真图形必须与图2形状相一致。仿真软件中车床选择“北京凯恩帝1000T”、加工中心选择“北京凯恩帝1000M”，圆盘式24把刀。先检查车床的仿真加工，80度外圆车刀，刀尖角0.4，刀具材料为硬质合金；加工中心保存G代码程序，交卷后在10分钟内进行实操仿真演示零件的加工过程。

任务三：工业机器人和控制系统的编程及调试

注：

1、运行时，注意自身以及设备安全。上电前确保电源电压是否正常。
2、机器人编程需要登录账户：administrator，账户密码为:pass;

3、机器人的夹爪和真空吸盘分别对应机器人数字量输出的DO5和DO6，主站给六轴机器人急停对应PLC的Q0.4,对应机器人数字量输入的DI3。
要求：
1、建立PLC和六轴工业机器人的通讯（采用MODBUS-TCP通讯），机器人MODBUS-TCP服务器端口号为 502，IP为192.168.100.100；
2、编写PLC和工业机器人程序，完成手动和自动工作流程。

（一）编程调试及运行前准备：

1. 将14个物料按照图1所示位置摆放到料仓内。
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图1 料仓中物料摆放顺序

2、清空绘图板（见图2）上的所有物料。
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图2 绘图板
3、IO分配表

	输入
	线号
	注释
	输出
	线号
	注释

	I0.0
	100
	启动按钮
	Q0.0
	300
	启动灯

	I0.1
	101
	停止按钮
	Q0.1
	301
	停止灯

	I0.2
	102
	复位按钮
	Q0.2
	302
	复位灯

	I0.3
	103
	急停按钮
	Q0.3
	304
	手自动灯

	I0.4
	105
	手动自动按钮
	Q0.4
	313
	主站给六轴机器人急停


4、电磁阀分配表

	序号
	代号
	作用

	1
	YV200
	六轴工业机器人夹具电磁阀

	2
	YV201
	六轴工业机器人真空吸盘电磁阀


（二）手动控制模式流程（将操作面板上“手动/自动”旋钮打到手动状态）如下：
1、按下启动按钮，启动灯亮，机器人在夹具库（如图3所示）抓取吸盘夹具，抓取完成后启动灯灭；
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图3 夹具库
2、按下停止按钮，停止灯亮，六轴工业机器人将料仓中的4号物料搬运到绘图板对应图形位置，搬运完成后停止灯灭；

3、按下复位按钮，复位灯亮，六轴工业机器人将料仓中的8号物料搬运到绘图板对应图形位置，搬运完成后复位灯灭；

4、再次按下启动按钮，启动灯亮，机器人将吸盘夹具放回夹具库中，放完后启动灯灭。
（三）自动控制模式工作流程（将操作面板上“手动/自动”旋钮打到自动状态）如下：
1、按下急停按钮，所有信号均停止输出，放松急停按钮，复位指示灯以1Hz频率闪烁；

2、使用示教器启动六轴工业机器人，并使工业机器人回Home点；

3、机器人回到Home点后，复位灯灭，启动按钮指示灯以1Hz频率闪烁；

4、按下启动按钮后，启动按钮指示灯常亮，六轴工业机器人抓取吸盘夹具；
5、六轴工业机器人按顺序依次将料仓中的1号、2号、3号、7号、8号、9号、13号物料搬运到绘图板上所给图形对应位置。

6、在运行过程中，按下停止按钮，停止灯亮，启动灯灭，机器人完成当前物料的搬运后，回到Home点，启动指示灯以1Hz频率闪烁，按下启动按钮，启动指示灯常亮，停止指示灯灭，机器人继续搬运剩余物料，直至搬运完成。

7、搬运完成后，机器人放回吸盘夹具，启动灯灭，复位灯以1Hz频率闪烁，机器人回Home点。
8、运行过程中按下急停按钮，机器人立即停止运行。
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