附件4

2016年全国机械行业职业院校技能大赛-

“华中数控杯”工业机器人装调及智能制造应用和

五轴联动加工技术应用大赛  

工业机器人装调及智能制造应用赛项

样题

总时间：240分钟    总分：100分
	题号
	1
	2
	3
	4

	得分
	
	
	
	

	合计
	


注意事项

选手在竞赛过程中应该遵守相关的规章制度和安全守则，如有违反则按照相关规定在竞赛的总成绩中扣除相应分值直至取消资格。

选手必须按照要求认真填写试卷中的相关信息，竞赛完成后上交执裁人员。

选手在排除故障的过程中，因自己本身的原因造成机器人或设备出现新的故障，在竞赛有效时间内将故障排除不予扣分，反之扣5分；

选手在参数设置环节，如修改了评分范围以外的参数，如果修改后的参数对机器人运行无影响，则不予扣分，如果影响到机器人正常运行，则每个参数扣1分。

本场竞赛的总工时为240分钟(包括辅助时间和选手主动要求的三次暂停时间)，竞赛时间到参赛选手必须退场。

选手在竞赛过程中如怀疑相关部件损坏，可以申请技术人员进行判断，如确实部件损坏，可以更换相关部件，并将更换部件所占用时间在总时间的基础上进行加时。如部件正常，则判断过程所占用时间不予考虑。

选手竞赛过程中对于竞赛内容原则上不允许放弃，如要求放弃则该单元按照规程扣除相应的分值。

禁止携带存储装置、相机及手机进入赛场，否则取消竞赛资格。


选手在竞赛过程中严重违反工艺纪律或由于人为因素造成测量仪器、机器人部件及电气设备损坏，视情节严重程度扣除5-30分，或直接取消竞赛资格。

装配内容及技术要求标明的精度，请如实测量，并记录和填写相关表格。

需要裁判确认的环节，如裁判记录稿中无确认信息，不得分。

机器人功能检查、故障排除环节选手可以在竞赛开始60分钟后选择放弃，放弃后由裁判通知工作人员进行故障排除，如果工作人员排除故障的时间超过20分钟，由裁判记录时间并酌情加时。选手放弃后未查出的故障不给分。

	得分
	

	评分
	


一、机器人功能检查及故障排除（共30分）


注意事项：

（1）通电完成后，选手应退到护栏外，使用示教器操作，严禁人员在围栏内进行示教操作。

（2）在调试过程中若出现故障，选手应进行排除并将故障现象、故障排除填写在下面对应的表格中。

（3）选手在进行功能检查的过程中，如裁判要求检查某项调试内容，选手须进行配合。

（4）选手在进行控制机器人运动时，最大倍率不要超过20%。

（5）选手多查出的故障倒扣相应分数。

1、上电前后的检查，此检查在系统上电运行之前必须进行，经裁判检查无误后方可以通电运行并进行通电后的检测。（10分）

表1 上电检查记录表
	序号
	检查事项
	是否正常
	故障现象及原因分析
	解决方法
	备注

	1
	对主电路进行检修
	
	
	
	

	2
	对辅助电路进行检修
	
	
	
	

	3
	通电后对主电路和控制元件检修
	
	
	
	

	4
	通电后对辅助电路和控制元件检修
	
	
	
	

	5
	通电后对机器人控制系统的检修
	
	
	
	


裁判没有签字确认前擅自通电者扣10分                                           裁判确认：

2、在表1经过裁判签字确认后，选手可以对机器人进行上电，请选手进行机器人功能检查及故障排除，并将相应记录填写在表3中，排除过程中可参考机器人性能参数表（表2）。（20分）

表2 机器人性能参数表

	序号
	性能参数名称
	性能参数内容

	1
	产品型号
	HSR-JR612

	2
	自由度
	6

	3
	最大负载
	12Kg

	4
	最大运动半径
	1555mm

	5
	重复定位精度
	±0.06mm

	6
	运动范围
	J1
	±165°

	7
	
	J2
	+165°/-80°

	8
	
	J3
	+135°/-80°

	9
	
	J4
	±180°

	10
	
	J5
	±115°

	11
	
	J6
	±360°

	12
	额定速度
	J1
	148°/s、2.58rad/s

	13
	
	J2
	148°/s、2.58rad/s

	14
	
	J3
	148°/s、2.58rad/s

	15
	
	J4
	360°/s、6.28rad/s

	16
	
	J5
	225°/s、3.92rad/s

	17
	
	J6
	360°/s、6.28rad/s

	18
	容许惯性矩
	J6
	0.17kg㎡

	19
	
	J5
	1.8kg㎡

	20
	
	J4
	1.2kg㎡

	21
	容许扭矩
	J6
	15 N·m

	22
	
	J5
	35 N·m

	23
	
	J4
	35 N·m

	24
	适用环境
	温度
	0～45°

	25
	
	湿度
	20%～80%

	26
	
	其他
	避免与易燃易爆或腐蚀性气体、液体接触，远离电子噪声源（等离子）

	27
	防护等级
	
	IP54


表3 功能检查记录表

	序号
	检查事项
	是否正常
	故障现象及原因分析
	解决方法
	备注

	1
	将机器人总空开打开，电柜是否正常上电
	
	
	
	

	2
	机器人启动，打开使能，是否正常动作
	
	
	
	

	3
	手动模式下运动机器人各轴，是否正常动作
	
	
	
	

	4
	手动控制机器人回参考点，机器人是否能回到参考点1位置
	
	
	
	

	5
	手动控制机器人各轴，是否在运动范围能正常运行
	
	
	
	


	得分
	

	评分
	


二、机器人部件装配（共25分）


注意事项：
（1）选手在拆装过程中，注意部件轻拿轻放。

（2）选手在本次拆装过程中不得使用行吊。

（3）选手在机器人拆装工作过程中，严禁使用金属物体对机器人本体和部件进行捶打。

（4）选手在拆装过程中的所有工具和零件不得随意乱放，必须放在指定位置，以防工具或零件掉落伤人。

（5）桌面A和桌面B均只能承重机器人规定承重零件及拆装使用工具，严禁承重其他重物。

（6）通电完成后，选手应退到护栏外，使用示教器操作，严禁人员在围栏内进行示教操作。

1、机器人拆装前的检查（2分）

选手请检查并核对需要安装的机器人部件是否完好和数量是否正确，并填写表4。

表4 

	序号
	检查事项
	技术指标检验标准
	是否正常
	不正常请将故障现象写出
	备注

	1
	机器人零部件
	零件数量是否正确
	
	
	

	2
	机器人零部件
	螺丝是否完好

部件外观是否出现损坏
	
	
	


2、按照机械拆装工艺，拆卸并装配机器人部件（20分）

1) 机器人轴部件拆卸过程记录并填写表5：

表5：拆卸过程记录表

	拆卸步骤
	拆卸零件
	写出具体步骤及工艺过程
	备注

	一
	
	
	

	二
	
	
	

	三
	
	
	

	四
	
	
	

	五
	
	
	

	六
	
	
	

	七
	
	
	

	八
	
	
	

	九
	
	
	

	十
	
	
	

	十一
	
	
	

	十二
	
	
	

	十三
	
	
	

	十四
	
	
	


2) 轴部件装配过程记录并填写表6：（在电气接线与检测环节需要裁判确认）
表6：装配过程记录表

	装配步骤
	装配零件
	写出具体步骤及工艺过程
	备注

	一
	
	
	

	二
	
	
	

	三
	
	
	裁判：

	四
	
	
	

	五
	
	
	

	六
	
	
	

	七
	
	
	裁判：

	八
	
	
	

	九
	
	
	

	十
	
	
	

	十一
	
	
	

	十二
	
	
	裁判：

	十三
	
	
	

	十四
	
	
	


3、装配完成后，进行时间登记（本环节需要裁判确认）（3分）

将完成后的结果登记如下表7：

表7：装配完成结果登记表

	序号
	项目
	内容
	备注

	1
	有无进行安装返工
	
	

	2
	是否放弃装配环节竞赛
	
	


三、机器人重复定位精度的测试（共15分）
	得分
	

	评分
	


注意事项：

（1）通电完成后，选手应退到护栏外，使用示教器操作，严禁人员在围栏内进行示教操作。

（2）选手记录重复定位精度时，速度为倍率20%，运行方式为编程单步运行。

（3）选手千分表安装必须牢固后方能检测。

1、请选手安装重复定位精度检测设备，并填写表8（5分）。

表8：机器人重复定位精度检测记录

	序号
	竞赛内容
	安装过程记录
	备注

	1
	检查仪器能否正常使用
	
	

	2
	检查仪器安装位置是否牢固
	
	

	3
	安装好检查仪器并位置固定
	
	

	4
	编写重复定位精度检查程序
	
	


2、进行机器人重复定位精度测试并记录，并填写表9（10分）。

表9  

	1）第一次拆装轴记录

	次数
	检查数值
	最终平均数值
	备注

	1
	
	
	

	2
	
	
	

	3
	
	
	

	4
	
	
	

	5
	
	
	

	第一次拆装轴记录裁判确认：

	2）第二次拆装轴记录

	次数
	检查数值
	最终平均数值
	备注

	1
	
	
	

	2
	
	
	

	3
	
	
	

	4
	
	
	

	5
	
	
	

	第二次拆装轴记录裁判确认：

	3）综合记录

	次数
	检查数值
	最终平均数值
	备注

	
	第1姿态
	第2姿态
	第3姿态
	
	

	1
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	

	综合记录裁判确认：


测试实际用程序记录：
四、机器人棒料搬运应用操作（共30分）
	得分
	

	评分
	


注意事项：

（1）通电完成启动工作后人员应退到护栏外，使用示教器操作，严禁人员在围栏内进行示教操作。

（2）棒料搬运为手动操作，速度为倍率50%，运行方式为示教操作。

（3）搬运前请裁判确认夹具系统安装情况。

1、工业机器人应用夹具、气路和电气控制线路安装，并填写表10（10分）。

	序号
	竞赛内容
	安装过程记录
	备注

	1
	工业机器人夹具安装
	
	

	2
	工业机器人气路安装
	
	

	3
	单元设备线路连接
	
	


2、夹具、气路和电气控制线路调试，并填写表11（5分）。

	序号
	调试过程
	调试过程记录
	备注

	1
	对夹具电气信号调试
	
	

	2
	对夹具气路系统调试
	
	

	3
	对夹持手指进行调试
	
	


3、机器人夹持应用调试，并记录应用程序（15分）。


棒料上料架1--9之间间距：60mm；棒料下料架1--9相邻间距：80mm；棒料：Φ18mm ，长150mm 数量：9

初始状态：物料架1--9全插满棒料；夹持应用要求：对应搬放

应用程序记录：

应用程序记录（附页）：

   日期________________ 机台号__________________ 场次： 上午    下午
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