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Przyjete zatozenia

Gtéwnym problemem inzynierskim, jaki studenci musieli rozwigzaé, byto przystosowanie stanowiska z robotem
spawalniczym FANUC generacji pierwszej do wytwarzania przyrostowego w wyniku natapiania fukowego drutu
stalowego na podtoze (z ang. Wire Arc Additive Manufacturing), a wiec przez modyfikacje spawania czy raczej
napawania tukowego GMA (z ang. Gas Metal Arc) oraz opracowanie elementéw sterowania adaptacyjnego.

Osiggniete cele

Opracowano kilka réznych koncepcji sterowania adaptacyjnego, ktére mogtyby zostac¢ zaimplementowane na stanowisku
prototypowym z robotem spawalniczym FANUC i pozwolityby spetni¢ przyjete wymagania projektowe.
Zaimplementowano sensory i opracowano tez réine koncepcje i sposoby programowania Sciezek do wytwarzania
przyrostowego oraz programowania robota, jak Teach-in oraz symulacja za pomocg platformy Roboflow.

Zastosowane metody realizacji

Zaprojektowano system monitorowania i kontroli jakosci w procesie wytwarzania przyrostowego za pomocg natapiania
tukowego drutu, skompletowano wszystkie podzespoty systemu, wykonano oprzyrzgdowanie oraz uchwyty do
mocowania podzespotéw i sensorow. Opracowano model 3D robota w Srodowisku RoboDK i za pomocg skanowania 3D.
Do monitorowania i oceny jakosci wydruku in-line zastosowano system wizyjny. Wykonano testy oraz probki do badan.

Osiggniete wyniki

Zaprojektowano i wykonano prototyp systemu monitorowania oparty na algorytmie sztucznej inteligencji Al do
automatycznego wykrywania niezgodnosci spawalniczych, z wykorzystaniem platformy Roboflow oraz zmodyfikowanego
modelu YOLO. Zastosowano system wizyjny OAK-D Pro PoE z trzema kamerami i projektorem punktow laserowych IR
oraz diodami IR do oSwietlenia obiektu. Kamera posiada procesor Intel Myriad X VPU o mocy obliczeniowej 4 TOPS.
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