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Robot Astorino

Astorino jest to szeScioosiowy robot edukacyjny. Robot zostat
skonstruowany w oparciu o technologie druku 3D, przy zastosowaniu filamentu z
widknem weglowym. Tego rodzaju filament gwarantuje wysokg sztywno$é
poszczegdlnych cztonéw robota. Wysoka sztywno$¢ jest kluczowa w celu zachowania
precyzji odwzorowania punktéw trajektorii. Zastosowanie wydruku wykonanego przy
uzyciu innego filamentu mogtoby spowodowac¢ niedopuszczalne drgania ukfadu, a
tym samym negatywnie przetozyC sie na dokladno$¢ robota.




Koncepcja projektu

W ramach projektu zaprojektowane zostalo zautomatyzowane stanowisko
edukacyjne pozwalajgce na demonstracje pracy robota wraz z otaczajgcym go
Srodowiskiem oraz wykorzystanie koncepcji lloT (Industry Internet of Things).
Stanowisko skfada sie z elementéw takich jak:

Robot Astorino

Magazyn wejSciowy

Stét obrotowy

Czujnik zblizeniowy
Stanowisko kontroli montazu
System wizyjny

Magazyn roboczy
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Magazyn wyjSciowy



Element sktadany przez ramie robota (przycisk)
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Magazyn wejsSciowy oraz wyjsciowy




Stanowisko do kontroli nacisku oraz koloru przycisku

Elementy wchodzgce w sktad stanowiska do kontroli jakoSci:

- Stot obrotowy sprzezony z serwonapedem
- Kamera bazujgca na module ESP32 CAM

- Sitownik pneumatyczny z czujnikiem nacisku
- Czujnik zblizeniowy

- Rama montazowa skonstruowana z profili aluminiowych




Budowa robota

Otrzymany robot edukacyjny Astorino zostat dostarczony w podzespotach. Dlatego tez pierwszym zadaniem
zespotu byto ztoZenie go. Sposrod czeSci skladowych robota mozemy wyszczegdlni¢ m.in:

° Podstawe robota, ktorg tworzyfa stalowa obrotnica (ktéra jednocze$nie stabilizowata robota) z
silnikiem krokowym odpowiadajgcym za ruch podstawy robota czyli osi Al.

° Ramie robota ramie przylgczone jest z podstawg robota w osi A2. Pofgczono je z silnikiem
sterujgcym ruchem tego segmentu poruszajgcym sie ruchem prostoliniowym wzdtuz ptaszczyzny
pionowe;j.

° Przedramie robota potgczone jest w osi A3 z ramieniem robota oraz sprzeZone jest z silnikiem
sterujgcym tg osig. Ono réwniez wykonuje ruch prostoliniowy.

° Ki$€ manipulatora realizuje ruch poprzez dwie przektadnie pasowe zasilajgce osie A5 i A6. Koto
czynne przekfadni potgczone jest z silnikiem krokowym, natomiast koto bierne za pomocg
przektadni zebatej stozkowej zasila oS A6 odpowiadajgcej za obrét narzedzia.

° Zespoly napedowe w ich sktad wchodzi 6 silnikéw krokowych oraz chwytak robota zasilany
pneumatycznie. Ich zadaniem jest wprawienie w ruch poszczegdlnych zespotéw ukfadu
kinematycznego i efektora koficowego zgodnie z programem pracy robota.

° Uklad zasilajacy oraz sterujacy jest to przestrzeh w ktérej znajduje sie plytka sterujgca oraz panel
sterowania i jest podpi€te zasilanie robota.

° Uklad zabezpieczajacy stanowi on przycisk bezpieczefstwa, ktérego naci$nigcie powoduje
wylgczenie zasilania robota.
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Porty 1/O Robota
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Porty 1/O Robota
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Kontroler ESP
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Czujniki - FSR (Force Sensing Resistor)
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Przeznaczenie: Testowanie dziatania montowanych przyciskow
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Czujniki - Czujnik Indukcyjny
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Przeznaczenie: Sprawdzanie stanu zamkniecia chwytaka
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Czujniki - Czujnik zblizeniowy
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Przeznaczenie: Sprawdzanie obecnosci elementu w chwytaku



Programowalny sterownik logiczny

Programowalny sterownik logiczny jest odpowiedzialny za:

Zapewnienie komunikacji miedzy urzgdzeniami
Konfigurowanie urzadzen

Wydawanie polecenh urzgdzeniom
Nadzorowanie pracy urzadzen

Przetwarzanie zlecen

Podejmowanie decyzji w przypadku btedu
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Serwowzmacniacz

Serwowzmacniacz jest odpowiedzialny za przemieszczanie
elementéw pomiedzy punktami kontrolno-montazowymi z
odpowiednig predkoscig oraz doktadnoscia.

Punkty docelowe muszg by¢ osiggniete w scisle

wyznaczonym czasie.
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Panel sterowania uzytkownika
Astorino PBL Dashboard
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Podsumowanie




Dziekujemy za uwage



