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 装配组件 

 

 

(装配零件分布图) 

 装配完成图 

 

 

(装配组件分解参考图)  

笔筒主体 

轴

承 

座 

旋

转

轴 

装

配

贴

片 

螺

钉 

旋转底座 深沟球轴承 



 
 

 4 / 20 
 

任务一、零件加工 

1.任务描述： 

选手通过识图、工艺编排、代码设计、装夹、试切、测量等过程完成一个零

件制作加工。 

2.任务要求： 

1、加工零件内孔符合要求尺寸； 

2、加工零件台阶凸台符合要求尺寸； 

3、加工控制零件整体厚度符合要求尺寸； 

4、严格控制零件表面损伤； 

5、完成零件要求的其它特征与尺寸； 

3.加工零件毛坯图： 

 

(加工毛坏材料参考图) 

4.加工零件成品图： 

 

(加工成品参考图) 
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5.竞赛使用加工设备： 

1. 数控车床; 南京二机、型号 CK6140、刀架 4工位、刀方 25*25mm、法那

科 0i 数控系统； 

2. 普通车床; 型号一 C6140、型号二 C6136； 

3. 手工台钻；  

4. 比赛毛坯由组委会提供，工量具与刀具自备； 

 

备注：加工机床可以选择数控车床或普通机床。（报名时请注明） 
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任务二、工业机器人夹具自动取放 

1.任务描述： 

选手使用工业机器人正确的调用对应夹具库控制程序，完成夹具取放过程，

此功能可以在其它的子任务中完成，也可以设计一套单独功能进行演示。 

2.任务要求： 

1、使用六轴工业机器人完成从夹具库中取出，通过工业机器人程序进行精准的

路径规划，I/O 结合控制，实现三个不同夹具取出与放入工作； 

2、工业机器人进行工具取放时不得出现空取、碰撞等故障； 

3、夹具取放过程中不得出现突然掉落等情况发生； 

4、机器人运行过程不得出现由于路径规划不当造成机器人报警或停机。 
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任务三、使用工业机器人将轴承座装入轴承压装机工装 

1.任务描述： 

使用六轴工业机器人完成从弧形仓库取出轴承座并准确快速放入轴承压装

机功能实现，过程中需使用正确夹具、设定合理移动路线、正确使用机器人 I/O

对机械夹爪进行控制。 

2.任务要求： 

1、使用六轴工业机器人通过配套夹具实现从弧形仓库中将轴承座取出； 

2、通过工业机器人控制程序将轴承座准确放入轴承压装机设计夹具中（如图 1）； 

 

（图 1、轴承座放入至压装机内参照图） 

3、实现任务过程中工业机器人不得出现由于路径规划不当造成机器人报警

或停机； 

4、工作过程中不得出现工件掉落现象，工作过程中途不得进行人工辅助。  
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任务四、完成轴承与轴承座配合压装 

1.任务描述： 

选手使用六轴工业机器人完成从轴承自动供仓料取出轴承，并装入轴承压装

机内部工装，控制轴承压装机完成轴承压装工作。过程中需使用正确夹具、设定

合理移动路线、正确使用机器人对机械夹爪及压装机进行控制。 

2.任务要求： 

1、使用六轴工业机器人通过配套夹具实现轴承从供料仓取出； 

2、将轴承精确放入至轴承压装工装（如图 2）； 

  

（图 2、轴承放入压装机工装内参照图） 

3、控制压装机开始工作； 

4、实现任务过程中工业机器人不得与其它部件产生碰撞、或出现由于路径规划

不当造成机器人报警或停机。 

5、工作过程中不得出现工件掉落现象，工作过程中途不得进行人工辅助。 
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任务五、装配笔筒取出与识别 

1.任务描述： 

选手使用工业机器人完成六角笔筒主体件从仓库取出，并搬运至视觉识别处

进行装配面识别，识别完成后工业机器人移动到协作装配位置，信息识别后

SCARA 机器人可以通过信息进行选择装配。 

2.任务要求： 

1、使用六轴工业机器人完成仓库中笔筒主体取出，通过路径规划将筒身放置在

视觉识别平台处，控制视觉系统开始拍照识别（如图 3）； 

 

（图 3、视觉拍照识别完成参照图） 

2、将需要装配笔筒工作面水平放置于视觉检测范围内可被视觉系统正确识别，

视觉拍照后六轴工业机器人移动至协作装配位置； 

3、实现任务过程中工业机器人不得与其它部件产生碰撞、或出现由于路径规划

不当造成机器人报警或停机； 

4、工作过程中不得出现工件掉落现象，工作过程中途不得进行人工辅助。 
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任务六、视觉识别应用与连接； 

1.任务描述： 

选手连接调试视觉系统对笔筒工作面与装配物料进行识别，通过识别确定笔

筒装配面特征，装配物料位置、形状、区域坐标。 

2.任务要求： 

1、正确开启视觉系统软件及硬件系统，调整好对应设置与运行程序； 

2、通过视觉软件设置标定有需要识别的工件与特征； 

3、设计好视觉系统拍照识别控制流程与通讯服务程序； 

4、实现与 SCARA 机器人进行工作面识别与装配料坐标数据识别与测量，并通过

网络将此信息发送至 SCARA 机器人； 

 

 

任务七、SCARA 机器人视觉引导物料抓取； 

1.任务描述： 

选手使用 SCARA 机器人通过与视觉引导完成对装配料精确拾取，利用视觉系

统给出的形状与坐标信息使用 SCARA 机器人工具，将装配工件从托盘中取出。 

2.任务要求： 

1、使用 SCARA 机器人实现与视觉系统通讯，并根据反馈坐标数据与形状信息进

行 3种不同物料拾取； 

2、实现任务过程中工业机器人不得与其它部件产生碰撞、或出现由于路径规划

不当造成机器人报警或停机。 

3、工作过程中不得出现工件掉落现象，工作过程中途不得进行人工辅助。 
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任务八、SCARA 机器人与六轴机器人进行协作装配； 

1.任务描述： 

选手通过程序控制 SCARA 机器人将拾取装配物料准确装入至笔筒装配面配

套特征中，笔筒共包含 6 个需要安装面，通过程序控制完成所有面识别与装配。 

2.任务要求： 

1、使用 SCARA 工业机器人拾取的装配物料，对六轴机器抓取的笔筒主体进行精

准装配； 

2、要求完成笔筒所有特征面的自动装配工作； 

3、装配完成后如（图 4）； 

 

（图 4、笔筒六面装配件装配完成后参照图） 

4、装配完成后装配物料与笔筒表面保持平整，不得产生倾斜、漏装、错装等不

良情况； 

5、实现任务过程中工业机器人不得出现由于路径规划不当造成机器人报警或停

机； 

6、工作过程中不得出现工件掉落现象，工作过程中途不得进行人工辅助。 
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任务九：S7-1200PLC 及远程 I/O 模块通讯组合应用控制 

1.任务描述： 

选手使用 S7-1200PLC 和 I/O 模块进行组合通讯与编程，实现对轴承供料单

元轴承供给控制和轴承压装机控制单元的压装控制。 

2.任务要求： 

1、使用 S7-1200PLC 控制器正确网络组态通讯实现远程 I/O 单元通讯与 I/O 定

义； 

2、依据提供电气接线图设计调整 PLC 控制逻辑程序，实现自动供料装置每次推

出一个轴承的功能实现； 

3、 依据提供电气接线图设计调整 PLC 控制逻辑程序，实现轴承压装机与工业机

器人配合的轴承压装功能； 

4、在工业机器人向压装机放料前输出准备信号、在工业机器人放入轴承座后升

出导向芯棒、在机器人放入轴承并退至安全位置后开始轴承压装。轴承压装完

成后如（图 5）。 

 

（图 5、轴承与轴承座压装完成后参照图） 
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任务十、三轴螺钉安装机械手运行控制 

1.任务描述： 

选手使用 S7-1200PLC 控制器编程与调试实现，对三轴机械手、螺钉输出装

置、装配夹具等进行全自动化控制，通过精确位置控制实现笔筒筒身主体与轴承

座的 6个内六角螺钉装配。 

2.任务要求： 

1、进行 PLC 控制器程序设计，完成笔筒与轴承底座的 6 个内六角螺钉的自动安

装，完成后如（如图 6）； 

 

（图 6、笔筒与轴承底座安装后参照图） 

2、使用三轴机械手与自动供螺丝机协同配合完成，多个螺钉需连续自动安装中

途无需人工辅助； 

3、开始安装前及安装完成后机械手应移动留出工业机器人取料与放料空间，保

证机器人在取放料过程中有足够的位置空间； 

4、六轴机器人将贴片装配完成组件装入机械手夹具 1 中，并在轴承压装机内取

出压装完成轴承座装入夹具 1中，启动机械手进行安装； 

5、实现任务过程中工业机器人不得出现由于路径规划不当造成机器人报警或停

机； 

6、工作过程中不得出现工件掉落现象，工作过程中途不得进行人工辅助。 
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任务十一、弧形仓库物料信号进行识别实现； 

1.任务描述： 

选手使用 S7-1200PLC 及远程 I/O 模块实现对弧形仓库物料传感信号进行识

别，整个仓库任意位置物料识别都可通过 HMI 人机界面进行实时监控显示，设置

正确的数据存储区； 

2.任务要求： 

1、使用S7-1200PLC控制器正确网络组态通讯实现工远程I/O单元通讯与I/O定

义； 

2、依据提供电气接线图将检测监控到信息，按存储至 HMI 人机界面可监控读取

数据区域（1号位 VB**、2 号位 VB**、……）； 

3、功能实现后能够在 HMI 人机界面中显示弧形仓库的物料传感检测信息。 
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任务十二、旋转轴与笔筒组件组合装配 

1.任务描述： 

选手使用六轴工业机器人与 S7-1200PLC 控制器协作实现对旋转轴与笔筒组

件之间压装控制，完成 PLC 与六轴机器人之间信息交互配合作业。 

2.任务要求： 

1、使用工业机器人搬运旋转轴准确放至旋转轴压装机夹具工装上（如图 7）； 

（图 7、旋转轴放置在压装机夹具工装上参照图） 

2、使用工业机器人从螺钉安装机械手夹具内取出已安装轴承座组件，并精确放

入至置旋转轴压装机夹具工装上（如图 8）； 

   

（图 8、笔筒放置在旋转压装机夹具工装上参照图） 
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3、PLC 设计控制程序实现工装移动、定位、压装、返回等几个压装步骤控制，实

现将旋转轴与轴承内孔之间的套合装配。压装完成后如（图 9）； 

   

（图 9、旋转轴与轴承压装完毕后参照图） 
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任务十三、旋转底座与旋转轴组合装配 

1.任务描述： 

选手使用六轴工业机器人与 S7-1200PLC 控制器实现完成旋转轴压装的组件

与旋转底座之间装配工作，装配完成品由六轴工业机器人放回至弧形仓库对应位

置上。 

2、任务要求： 

1、使用六轴工业机器人从旋转轴压装机中取出压装完成组件； 

2、将压装完成组件准确装入至螺钉装配机械手 2 号夹具中； 

3、使用六轴工业机器人从弧形仓库取出旋转底座，并移动装入至螺钉装配机械

手 2 号夹中； 

4、通过 PLC 程序控制螺钉装配机械手完成对旋转底座上的 1 个内六角螺钉进行

自动锁丝，装配完成（如图 10）； 

（图 10、旋转底座与组件装配完成参照图） 

5、使用六轴工业机器人装配机械手 2 号夹具中取出装配完成品，放回至弧形仓

库指定位置中； 
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任务十四、虚拟仿真软件程序设计与制作；（该竞赛任务单独进行） 

1.任务描述： 

选手在规定时间内，完善布局，完成机器人从料架抓取零件，送到铣床中进

行加工，对机器人手动示教，布局基础文件存放至“D/模拟文件/1” 目录下。 

 
(虚拟仿真软件参考布局图) 

2、任务要求： 

 子任务 1 

为工作站合理地布置安全围栏 

从模型库中导入安全围栏，并设置安全围栏高：1700mm，长：大于或等于

1000mm 小于或等于 2000mm。 

 子任务 2 

布局内缺少针对“duangai-maopi”零件的加工设置，请补充 duangai-maopi

零件的加工工序。设置加工中心加工时间为 35 秒。 

在“WorksProcess #3”中补充“duangai-maopi”零件的生成及搬运 

在 WorksProcess #9 中补充“duangai-maopi”加工工序 

 子任务 3 

完成机器人“M-710iC45M”和协作机器手“HM-40853G-W”的信号连接；设
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置“M-710iC45M”的输入端口 51，输出端口 50；设置协作机器手“HM-40853G-

W”的输入端口 50，输出端口 51。并将 M-710iC45M”的输入端口 51 和“HM-40853G-

W”的输出端口 51 连接上；将 M-710iC45M”的输出端口 50 和“HM-40853G-W”的

输入端口 50 连接上。实现机器人的协同动作。 

 子任务 4 

需要完成机器人“M-710iC45M”的手动示教程序；等零件装配完毕后将装配

体放置在物料架上。 

 子任务 5 

1 布局完成后将布局文件以“包含组件”的形式保存至“E/模拟文件/” 目录下 

2 以 2 倍的播放速率录制完整的 PDF 格式仿真视频文件，并保存到“E/模拟文件

/” 目录下 
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 竞赛任务开展注意事项： 

一、零件加工： 

1.所有加工零件毛坯材料由组委会统一提供，每个组选手仅提供 1个原材

料，如因选手加工过程中操作导致原材料损坏不能使用，每组选手可申请补充

1次原材料，但需扣除一定分数。 

2.选手在规定时间内不能完成零件所有特征加工制作的，可以在零加工中

规定时间完成后向当值裁判申请借用 1个加工完成品用于后面的竞赛流程。但

该环节不得分。 

二、流程控制与动作实现 

1.所有任务不分先后完成顺序，设计控制逻辑与调试时仅需要保证可以精

确完成以上过程实现； 

2.每个功能实现均以是/否进行评判； 

3.在流程控制与动作实现过程任务中（任务一、零件加工除外）所有流程

都应该为无人参与过程，如由于设计或调试问题需由选手辅助完成的项目，将

会在该任务过程扣除对应分值； 

4.任务不能全自动连续完成的队伍，在裁判开始评分前应如实向当值裁判

汇报未能完成任务，并向当值裁判提供可以完成的任务评分演示顺序（手写纸

质文档，必须所有选手签字）。 

 


