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1 Pierwsze kroki

W trakcie trwania pierwszego etapu projektu zaznajomitem si¢ z mozliwo$ciami wir-
tualnego otoczenia. Najpierw pracowalem na symulatorach RT Toolbox 3, a pdzZniej
w programie RT TollBox 3 w wersji online(potaczenie z robotem) oraz w programie
In-Sight Explorer 6.1.3. Ze wzgledu na to, ze czes¢ projektu mozna byto realizowaé
tylko na robocie zajeto to duzo wiecej czasu niz zaktadatem na poczatku.

2 Polaczenie robota z wizjg oraz z komputerem

Fundamentalna kwestia bylo poprawne potaczenie kamerki z komputerem oraz kom-
putera z robotem. Potaczenie bylo realizowane poprzez ethernet. Nalezato podpiaé
poprzez kabel ethernet, laptopa ze skrzynka, kamerke ze skrzynka oraz robota z lap-
topem i skrzynka. Po podtaczeniu wszystkich niezbednych przedmiotéw mozna byto
przej$¢ do konfiguracji programu In-Sight Explorer 6.1.3. Jest on przystosowany do
obstugi kamery odpowiadajacej za system wizyjny. Po konfiguracji nalezalo nawigzaé
potlaczenie programu z kamera za pomocsg tej samej koncowki w adresie IP kamery. Po
udanej probie polaczenia, na ekranie programu mozna obserwowa¢ podglad z kamery.
Na rysunku nr 1 widaé¢ przyktadowy podglad z kamery.

Pierwszym zadaniem tej czesci projektu byto odpowiednie skalibrowanie punktéw
na kartce, ktérym kamera zrobita zdjecie, a program wyswietlit oraz zapisat to zdjecie.
Program rozpoznal ksztatt punktéw, odpowiednio je skalibrowat i zapisat wartosci pik-
seli danego punktu. Po zapisaniu wartosci pikseli nalezalo wspotrzedne geometryczne.
Nalezalo robotem podjechaé¢ tuz nad punkt z kratki i odczyta¢ wartodci wspotrzed-
nych, ktére byty pokazane na panelu robota. Nalezato taka czynnosé powtorzyé 4 razy,
aby uzyska¢ wartosci wspotrzednych 4 punktéw. Po wykonaniu tych operacji naleza-
to zapisaé¢ plik z programu In-Sight Explorer 6.1.3 (tzw. job). Cala ta czynnosé byta
potrzebna, aby pdzniej kod ze specjalnego oprogramowania robota mégt odezytaé¢ da-
ne, ktére byly zawarte w jobie. Po uruchomieniu programu robot powinien wczytac te
wspotrzedne i sam po kolei podjezdzalby pod te punkty. Efekt kalibracji punktéw jest
pokazany na rysunku nr 2

Na rysunkach od 3 do 7 zostato pokazane jak w rzeczywistosci wygladat calty sche-
mat potaczenia wszystkich urzadzen.

3 Napotkane problemy i niezrealizowane zadania

Niestety przez to, ze projekt byl realizowany w czasie pandemii oraz, ze robot nalezat
do duzej firmy i zdarzalty sie okresy, ze nie byl dostepny, w znaczacy sposéb utrudniato
to jego realizacje. Biorac pod uwage, ze cze$¢ dotyczaca systemu wizyjnego mogta by¢
realizowana tylko stacjonarnie, wszystkie te utrudnienia spowodowaly, ze nie zostal on
zrealizowany w 100 procentach. Najwazniejsze elementy takie jak: zapoznanie sie z $ro-
dowiskiem robotycznym, systemem wizyjnym, obstuga robota i jego potaczniem udato
sie zrealizowa¢, natomiast z powodu opdéznien nie udato sie pokazaé¢ finalnego pota-
czenia tych wszytskich czesci. Mianowicie na samym koncu, gdy kod programu robota
zostal uruchomiony, wyskoczyt btad, ktory nie pozwolil na zademonstrowanie calej
wtozonej pracy i efektu koncowego. Btad byt na tyle niezrozumiaty, ze dalsza kontynu-
acja byta niemozliwa. Jest niezmiernie przykre ale mam $wiadomos¢, ze najwazniejsze
rzeczy zostaly zrealizowane, a wiedza uzyskana z tego jest bardzo przydatna.
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Rysunek 2: Efekt kalibracji punktow




Rysunek 3: Robot kolaboracyjny cobot
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Rysunek 4: Robot kolaboracyjny cobot wraz z zamontowana kamera



Rysunek 5: Potaczenie robota ze skrzynka internetowa



Rysunek 6: Wszystkie potaczenia



Rysunek 7: Wszystkie potaczenia
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4 Kod programu

‘=== Otworzenie komunikacji z kamer =——
I[f M NvOpen(l)<>1 Then "If vision s
NVOpen "COM2:” As #1 * Connects with
EndIf
Wait M_NvOpen(1)=1
Servo On
‘=== narzedzie —
Tool 5

For M3=1 To 15

For Ml=1 To 5
For M2=1 To 3

Mov Phome
HOpen 1
GoTo *START
*xSTART
’ zapetlone robienie zdjecia
+xZDJECIE
NVLoad #1,” MozaikaCam” "Loads the "Test” program.
NVRun #1,” MozaikaCam” "Starts the ”Test” program..

EBRead #1, MNUM, PVS1,PVS2 ' odczyt pozycji
I[f MNUM<>1 Then GoTo *xZDJECIE

Y

' ——= wprowadzenie pozycji
Ppick=Phome

Ppick .X=PVS1.X

Ppick .Y=PVS1.Y

Ppick.Z=161

Ppick .C=PVS1.C’%(3.14159/180)
Mov Ppick ,50

Mvs Ppick

Dly 0.1

HClose 1

Dly 0.1

Mvs Ppick,50

» —— Uk Cadanie
Pplace= PStart
Pplace . X=PStart .X430x(M1-1)
Pplace .Y=PStart.Y+30%(M2—-1)
Mov Pplace ,30

Mvs Pplace

Dly 0.1

HOpen 1

Dly 0.1
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Mvs Pplace ,30

Next
Next
GoTo *START
End

Next
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