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Zastosowanie nowoczesnych, kinowych
technik prezentacji obrazéw 3D do prezentaciji
dydaktycznych z zakresu zasad doboru
| sposobu dziatania osprzetu manipulacyjnego
typowych robotéw przemystowych

Gabriel Kost, Daniel Reclik

Instytut Automatyzacji Procesow Technologicznych i Zintegrowanych Systeméw Wytwarzania,
Wydziat Mechaniczny Technologiczny, Politechnika Slaska

Streszczenie: W artykule oméwiono wprowadzany od potowy
2009 r. na Wydziale Mechanicznym Technologicznym Politech-
niki Slaskiej innowacyjny system prezentowania tresci edukacyj-
nych z wykorzystaniem nowoczesnych technik wyswietlania tréj-
wymiarowych interaktywnych prezentacji z obszaru obejmujacego
wiekszos$¢ przedmiotéw prowadzonych na Wydziale. W ramach
projektu INTEREDU [3] opracowane zostaty dodatkowe tresci
edukacyjne do przedmiotéw wchodzacych w sktad minimum
programowego, w tym takze do grupy przedmiotéw zwigzanych
z robotyka i robotyzacja proceséw technologicznych. Opracowane
tredci edukacyjne pozwalajg na rozszerzenie oferty dydaktycznej
wydziatu, przez co powigkszany jest zakres wiedzy absolwentdw,
a to z kolei wptywa na ich pdzniejsze sukcesy zawodowe i dal-
szg Sciezke Kkariery. Korzystajgc z mozliwosci, jakie daje wirtual-
na rzeczywisto$¢, opracowano mechanizmy pozwalajace na inte-
raktywne sterowanie podczas wyswietlania prezentacji widokiem
kamery, jak i samym robotem zaréwno w konfiguracji sztywnego
utwierdzenia, jak i na dodatkowej manewrowosci, co w potgcze-
niu z mozliwos$cig generowania widokdw przekrojowych pozwolito
na pokazanie istoty dziatania typowych uktadéw mechanicznych
stosowanych w budowie robotéw. Mozliwosci wirtualnego robota
pozwalajg na zaprezentowanie, niedostepnych podczas konwen-
cjonalnych zaje¢ laboratoryjnych, zagadnien, jak np. pokazanie
dziatania adaptera automatycznej wymiany chwytakéw podczas
pracy (wymiany chwytaka) przy zdjetej czesci korpusu, co w przy-
padku rzeczywistego adaptera nie bytoby mozliwe ze wzgledu
na rozhermetyzowanie czesci napedowej. Wszystkie te czynniki
stanowig o nowej jakosci ksztatcenia, dlatego tez autorzy podijeli
decyzje opublikowania niniejszego artykutu w nadziei na rozwdj
tego typu interaktywnych tresci edukacyjnych réwniez w innych
osrodkach akademickich.

Stowa kluczowe: stereoskopia i stereografia, roboty manipula-
cyjne, chwytaki, interaktywne tresci edukacyjne

iniejszy artykul prezentuje zakres i mozliwosci opraco-

wanych interaktywnych tresci edukacyjnych, pozwala-
jacych na pokazanie sposobu dziatania i budowy typowych
narzedzi do manipulowania obiektami w zrobotyzowanych
systemach produkcyjnych, a takze wplywu zainstalowanego
narzedzia na przestrzen zadaniowa robota przemystowego.

1. Wprowadzenie

Obserwujac tendencje rynkowe w zakresie tworzenia zauto-
matyzowanych i zrobotyzowanych systeméw produkeyjnych
mozna wywnioskowad, ze systemy zrobotyzowane beda znaj-
dowaly coraz powszechniejsze zastosowania. Sposréd wielu
zalet stosowania robotow przemystowych mozna wymienié
powtarzalno$é¢ operacji technologicznych, szybkosé i peiny
monitoring ich wykonywania, a takze mozliwos¢ odciazenia
czltowieka w przypadku proceséw monotonnych lub zagra-
zajacych zdrowiu pracownikow.

Coraz powszechniejsze stosowanie robotéw przemysto-
wych stanowi réwniez wyzwanie dla procesu edukacji przy-
szlych inzynieréw, od ktérych wiedzy i umiejetnosci zalezy
sprawna integracja (poczawszy od etapu projektu systemu,
poprzez oprogramowanie poszczegdlnych ruchdéw roboczych
i sekwencji wymiany informacji z otoczeniem, na integracji
systeméw bezpieczenistwa skoniczywszy), a takze utrzymanie
w ruchu systeméw zrobotyzowanych. Aby zapewnié¢ odpo-
wiednio wysoki poziom wiedzy z zakresu robotyki przemy-
stowej konieczne jest, aby proces edukacji prowadzony byt
z wykorzystaniem najnowszych dostepnych srodkéw prze-
kazu informacji [5, 6].

Wydzial Mechaniczny Technologiczny Politechniki Sla-
skiej postanowil wprowadzi¢ system prezentacji obrazéw
3D dostepny wczesniej jedynie podczas seanséw kinowych
do procesu dydaktycznego [5, 6, 7]. Uzyskane dofinansowa-
nie w ramach Programu Operacyjnego Kapital Ludzki po-
zwolilo na zakup technologii pozwalajacej na wyswietlanie
obrazéw 3D z wykorzystaniem zaréwno okularéw aktyw-
nych, jak i pasywnych (filtracyjnych). Uzyskana technolo-
gia pozwolila na opracowanie treéci edukacyjnych z zakresu
wiekszosci prowadzonych na Wydziale przedmiotéw, w tym
takze robotyki [1, 2].

2. Techniki wyswietlania obrazéw 3D
wykorzystane do projektu INTEREDU

Stereoskopia nazywamy techniki wySwietlania badz prezenta-
cji obrazu, ktére pozwalaja na uzyskanie wrazenia widzenia
przestrzennego, tzn. reprezentujacego nie tylko ksztalt i kolor
obiektow, ale takze ich wzajemne zalezno$ci przestrzenne,
odleglo$é od obserwatora i glebie sceny [1]. Aby uzyskaé
ztudzenie widzenia przestrzennego konieczne jest dostarcze-
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nie do centralnego o$rodka nerwowego dwoch obrazéw tego
samego obiektu, widzianych z perspektywy lewego i prawego
oka. W tym celu wykonuje si¢ pare zwyklych dwuwymia-
rowych obrazéw (stereopare), reprezentujacych dany obraz
widziany z dwoch punktéow, oddalonych tak jak oczy obser-
watora. Obrazy skladowe (stereopary) sa bardzo podobne,
ale réznig si¢ nieco katem widzenia obiektéw i szczegdtami
wzajemnego przestaniania si¢ obiektéw w scenie. To wla-
$nie te drobne réznice niosa informacje o trzecim wymiarze.

Ogdlnie mozna przyjaé, ze stereoskopia polega na podaniu
obrazu lewego do lewego oka, a prawego do prawego oka.
W moézgu nastepuje polaczenie tych dwoch obrazéw w jeden
obraz tréjwymiarowy przestrzenny, zwany obrazem cyklo-
powym [1], poniewaz odbieramy go tak, jakby byl widzia-
ny przez jedno ,trojwymiarowe” oko umieszczone u nasady
nosa. Najprostszym i najstarszym sposobem przedstawiania
obrazéw stereoskopowych bylo taczenie ich w stereopary
i ogladanie przez stereoskop zaopatrzony w dwie soczewki
sferyczne lub sferyczno-klinowe.

Metoda prezentacji obrazéw 3D, ktéra zyskata popular-
nos¢ dzieki komputerowemu przetwarzaniu obrazow, jest
metoda anaglifowa [1]. Obrazy nalozone sa na siebie i za-
barwione na kolory: czerwony i niebieski. Przy ogladaniu
przez okulary o tak samo zabarwionych szktach filtracyjnych
nastepuje separacja obrazéw i pojawia sie efekt przestrzen-
ny przy nieco zubozonej kolorystyce. Chcac zapewni¢ peing
palete barw zrezygnowano z tej techniki na rzecz stosowa-
nej w kinach metody projekcji przez filtry polaryzacyjne na
ekran pokryty folia aluminiowa. Kierunki polaryzacji obu
filtréw sa ustawione prostopadle wzgledem siebie. Widzowie
zaopatrzeni w okulary z analogicznie ustawionymi filtrami
widza ruchome obrazy o idealnej jakosci.

Coraz szybsze karty grafiki, a takze milowy postep w dzie-
dzinie szybko$ci odswiezania obrazu na rzutnikach multime-
dialnych i monitorach LCD pozwolily na ogladanie obrazéw
metoda migawkowa [1, 3]. Obrazy dla lewego i prawego oka

sa wyswietlane na przemian w bardzo niewielkich odstepach
czasu, a wspolpracujace okulary o szklach cieklokrystalicz-
nych (aktywnych) odslaniaja na przemian synchronicznie
lewe i prawe oko.

Na potrzeby realizacji projektu INTEREDU [3], ktére-
go celem jest umozliwienie przyswajania wiedzy z udziatem
prezentacji stereoskopowej, zdecydowano si¢ na zastoso-
wanie obu z wyzej wymienionych technik. Okulary aktyw-
ne, z racji znaczaco wyzszej ceny, zostaly przewidziane jako
wyposazenie zestawéw przenosnych, ktérych przeznaczeniem
jest urozmaicenie zaje¢ w malych grupach studentéw (np. na
zajeciach specjalno$ciowych). Okulary pasywne wraz z od-
powiednim uktadem rzutnikéw zostaly zakupione do duzych
sal wykladowych, jak to pokazano na fotografii (rys. 1).

3. Gtéwny podziat tresci edukacyjnych
z zakresu robotyki

Jak juz wspomniano na wstepie, projekt INTEREDU objat
swoim zakresem wszystkie przedmioty wchodzace w sktad
minimum programowego. Kazda grupa przedmiotéw zostala
wydzielona jako osobne zadanie. Obszary tematycznie zwia-
zane z robotyka i robotyzacja proceséow technologicznych zo-
staly zawarte w zadaniu nr 11. W ramach przedmiotowego
zadania przygotowane zostaly multimedialne treéci eduka-
cyjne, w ktorych skltad wchodza:

— materialy wspomagajace zajecia z zakresu kinematyki pro-
stej 1 odwrotnej manipulatoréw,

— przeglad typowych struktur kinematycznych manipulato-
réow przemystowych,

— zasady rysowania przestrzeni zadaniowych robotéw,

— elementy zwigzane z budowa robotéw i urzadzen towarzy-
szacych, z podzialem na napedy pneumatyczne, elektryczne
(silniki DC, AC i krokowe), napedy elektrohydrauliczne,
a takze wspolpracujace z nimi przektadnie ruchu obroto-
wego i liniowego,

Rys. 1. Aula ,B” podczas wyktadu z wykorzystaniem systemu prezentacji 3D — Politechnika Slaska CEK

Fig. 1.

The 3D lectures on the ,B” Hall — the Educational and Conference Centre — Silesian University of Technology
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— materialy pokazujace budowe, zasade dziatania i zasto-
sowanie typowego osprzetu robotéw przemyslowych wraz
z demonstracja wplywu konkretnego narzedzia na wielkosé
i ksztalt przestrzeni zadaniowej zaréwno dla robotéw po-
sadowionych na stale, jak i na dodatkowej manewrowosci
liniowej (roboty osadzone na 1-osiowym stole przesuwnym).
Ze wzgledu na znaczne zainteresowanie studentéw pod-
czas zaje¢ czwarta z wyzej wymienionych grup tematycz-
nych, autorzy zdecydowali si¢ wladnie tej grupie poswiecié
niniejsza publikacje [6].

4. Dynamiczny konfigurator robota

Podczas przygotowywania materialéw dydaktycznych
z zakresu osprzetu typowych robotéw przemystowych przy-
jeto zasade, ze kazda z grup tematycznych bedzie zawiera-
ta dynamiczny konfigurator manipulatora przemystowego.
W zaleznosci od potrzeby mozliwe bedzie wlaczenie badz
wylaczenie przezroczystosci korpusu dowolnego z zainstalo-
wanych w kisci robota narzedzi, co przy odpowiednim stero-
waniu widokiem kamery ma umozliwi¢ prezentowanie zasady
dzialania danego narzedzia podczas jego normalnej pracy.
Na rys. 2 pokazano mozliwosci konfiguracyjne robota. Aby
przygotowane materialy mogly w maksymalnym stopniu ko-
relowaé z zajeciami na rzeczywistych robotach, zdecydowano
sie wszystkie zagadnienia prezentowa¢ na modelach robotéw
FANUC ARCMatel00iB, gdyz sa to roboty, jakimi dyspo-
nuje Wydzial Mechaniczny Technologiczny w swojej bazie
laboratoryjnej. Uczestniczacy w zajeciach studenci moga
sami zbudowaé konkretng konfiguracje robota. Korzystajac
z panelu konfiguracyjnego mozliwe jest ustawienie rodzaju
adaptera zainstalowanego w kiSci manipulatora, zainstalo-
wanego narzedzia technologicznego (jednego z o$miu typéw
chwytakéw lub aparatu spawalniczego MIG/MAG) a takze
sposobu posadowienia manipulatora. Dodatkowo udostep-
niono studentom mozliwoéci nawigowania widokiem kamery.
Aby ulatwi¢ prace na zajeciach, przygotowano cztery widoki
predefiniowane: ;A”, B”, .C” oraz ,D”, przy czym widok

Rys. 2. Dynamiczny konfigurator — slajd z prezentacji 3D
Fig. 2. The dynamical configurator — 3D presentation slide

Rys. 3. Przestrzen robota bez oprzyrzadowania — slajd z przygo-
towanych prezentacji 3D

Fig. 3. The robot workspace without instrumentation — the view
taken from the 3D presentation

»D” to widok z kamery polaczonej z kiscia robota, ktéry
umozliwia ciggle §ledzenie punktu charakterystycznego na-
rzedzia podczas pracy. Poniewaz widok ,D” nie nadaje sie
do wyswietlania na calym ekranie (ciagle przemieszczanie
polaczone z wyswietlaniem obrazu 3D powoduje zaburzenia
blednika), postanowiono udostepnié¢ opcje Viewport, czyli
mozliwos¢ wyswietlenia dodatkowego obrazu z kamery ,,D”,
wyswietlanego w lewym gérnym rogu ekranu niezaleznie od
ustawionego globalnego widoku calosci ekranu.

Dodatkowym atutem zastosowanego rozwiazania jest
mozliwos¢ pokazania sekwencji dziatania dzwigni ustrojow
napedowych chwytakéw podczas pobierania detali, co pozwa-
la na pokazanie ich zasady dzialania. W tym celu wystarczy
wlaczyé Viewport.

5. Wptyw doboru narzedzia na ksztatt
przestrzeni zadaniowej

Aby pokazaé, jak bardzo waznym aspektem jest wladciwe
dobieranie narzedzi technologicznych, przygotowano zestaw
¢wiczen polegajacych na wyborze narzedzia i sprawdzeniu,
jaka przestrzen zadaniowa uzyskuje si¢ po instalacji tego na-
rzedzia w kisci robota ARCMatel00iB. Na rys. 3 pokazano
widok przestrzeni zadaniowej robota nieuzbrojonego z wla-
czonym dodatkowym Viewportem [8]. Uczestniczacy w zaje-
ciach studenci musza po wyswietleniu przestrzeni zadaniowe;j
robota nieuzbrojonego wykona¢ dojazd do powierzchni prze-
strzeni. W tym celu musza wykorzystaé¢ panel sterowania
robota w ukladzie JOINT (ruchy kolejnych osi laicucha
kinematycznego az do osiagniecia skrajnych polozen kazdej
z 0si). Po wykonaniu tej czynno$ci prowadzacy prosi o zmia-
ne narzedzia na inne (np. na chwytak kleszczowy). Okazuje
sie, ze przestrzen zadaniowa ulega powigkszeniu o wektor
odsunigcia od kisci do punktu charakterystycznego chwy-
taka. Dodatkowa wizualizacja przestrzeni zadaniowe]j (nie-
mozliwa do zrealizowania w trakcie konwencjonalnych zajeé
laboratoryjnych) pozwala na lepsze zapamietanie tresci edu-
kacyjnych, co sprzyja dyskusji na temat kryteriéw doboru
oprzyrzadowania dla robotéw manipulacyjnych.




NAUKA

Rys. 4. Robot po przezbrojeniu chwytaka i zmianie posadowie-
nia — slajd z przygotowanych prezentacji 3D

Fig. 4. The robot’s view after changing the gripper and founda-
tion — the view taken from the 3D presentation

Panel sterowania robotem w ukladzie wspétrzednych typu
JOINT dla robota z dodatkowa manewrowoscia pokazano na
rys. 4. Chcac pokazaé zasade dziatania i budowe mechanicz-
na typowych chwytakéw stosowanych w robotyce, przygoto-
wano pokaz 8 typowych chwytakéw do wyboru. Na rys. 5
pokazano wplyw przezroczystosci na mozliwoé¢ pokazania
zasady dzialania danego chwytaka.

Rys. 5. Przygotowany zestaw chwytakow ze sztywnymi szcze-

kami — slajdy prezentacji 3D
The prepared set of grippers with stiffed jaws — the
views taken from 3D presentation

Fig. 5.

6. Symulacja dziatania wybranego
narzedzia manipulacyjnego

Przygotowany zestaw prezentacji 3D narzedzi manipu-
lacyjnych pozwala na pokazanie nie tylko ich budowy we-
wnetrznej.

Korzystajac z mozliwosci, jakie niesie za soba wirtualna
rzeczywisto$é [7, 8], przygotowano animacje pobierania detali
przez wybrane typy chwytakow. Mozliwo$¢ zobaczenia proce-
su manipulacji z udzialem réznych narzedzi (niejednokrotnie
niedostepnych na wyposazeniu laboratorium) stwarza mozli-
wos¢é lepszego zrozumienia istoty uchwycenia ksztaltowego,
sitowego lub ksztaltowo-silowego (rys. 6, 7 1 8).

Rys. 6. Wybrane klatki animacji dziatania chwytakdw — slajdy pre-
zentacji 3D projektu INTEREDU

The selected frames of grippers’ working — the views taken
from 3D presentation for INTEREDU project

Fig. 6.

Rys. 7. Wybrane klatki animacji dziatania chwytakéw — slajdy pre-
zentacji 3D projektu INTEREDU

The selected frames of grippers’ working — the views taken
from 3D presentation for INTEREDU project

Fig. 7.

Rys. 8. Wybrane klatki animacji dziatania chwytakéw — slajdy pre-
zentacji 3D projektu INTEREDU

The selected frames of grippers’ working — the views taken
from 3D presentation for INTEREDU project

Fig. 8.
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Poniewaz autorzy nie chcieliby, aby czytelnik odniést
mylne wrazenie, ze przygotowane materialy edukacyjne
prezentuja jedynie zastosowanie manipulacyjne robotéw
przemystowych, dlatego tez postanowili zamiesci¢ dodat-
kowy slajd z opracowanych materialéw. Uczestnicy zajec
moga za pomoca dostepnego konfiguratora wybraé réwniez
inne narzedzia stosowane w robotyce. Przykladowy slajd 3D
z zastosowania osprzetu spawalniczego pokazano na rys. 9.

Rys. 9. Przyktad zrobotyzowanego spawania — materiaty prezen-
tacji 3D wykonane w ramach projektu INTEREDU

Fig. 9. The example of the robots’ welding — the views taken from
3D presentation made for INTEREDU project

7. Systemy automatycznej wymiany
narzedzi

Analizujac typowe zrobotyzowane systemy produkecyjne moz-
na zauwazy¢, ze coraz czesciej zastosowanie jednego narze-
dzia (np. chwytaka) nie jest wystarczajace. Mozna zauwazy¢
tendencje do stosowania systeméw automatycznej wymiany
narzedzia, w ktérych manipulator posiada na state zabudo-
wany w kisci specjalny adapter, ktérego sprzeg mechaniczny
jest sterowany za pomoca sprezonego powietrza. Adapter
taki moze zostaé rozsprzeglony i ponownie zasprzeglony za
pomoca zdalnie sterowanego zaworu elektropneumatyczne-
go. Jezeli zatem bedziemy w stanie zapewni¢ pewne, Scisle
okreslone pozycje zasprzeglania i rozsprzeglania adaptera,
wéwcezas bedzie mozliwe, aby manipulator sam wymienial
sobie narzedzie technologiczne w zaleznosci od zapotrzebo-
wania w danym procesie technologicznym. Poniewaz mate-
rialy przygotowane w ramach projektu INTEREDU [3] maja
znalez¢ zastosowanie rowniez przy przygotowywaniu dyplo-
mantow do pracy zawodowej przy programowaniu robotow
przemystowych, niezmiernie wazne jest, aby zaprezentowaé
wymagane sekwencje rozkazow sterujacych, ktore programi-
sta musi zawrze¢ w programie roboczym manipulatora, aby
ten byl w stanie samodzielnie wymienia¢ narzedzie.

W tym celu przygotowana zostala przykladowa scena
z magazynem automatycznej wymiany chwytakéw. Zada-
niem stuchaczy wyktadéw jest zanotowanie kolejnych se-
kwencji programowych, jakie realizuje manipulator podczas
odkladania i pobierania chwytakéw z magazynu. Aby dodat-

kowo zwiekszy¢ czytelnosé przekazu, umozliwiono tworzenie
widokéw przekrojowych przez adapter, co, poza wyttumacze-
niem zasady dziatania kanatéw powietrznych i elektrycznych
taczonych wewnatrz adaptera, pokazuje idee zasprzeglania
adaptera z czescia mocowana na stale do chwytakow. Catosé
wirtualnego stanowiska oparto na katalogach firmy Schunk,
ktéra jest liderem w dostarczaniu tego typu rozwiazan do
przemystu. Widok wirtualnego stanowiska automatycznej
wymiany chwytakéw pokazano na rys. 10.

Rys. 10. Wirtualne stanowisko automatycznej wymiany chwyta-
kéw — prezentacje 3D

Fig. 10. The virtual place for self-acting grippers’ replacement —
3D presentation made for INTEREDU project

8. Podsumowanie i wnioski

Proces przygotowania tresci edukacyjnych z zakresu robo-
tyki i robotyzacji proceséw technologicznych, z wykorzy-
staniem stereografii komputerowej, zostal zakonczony we
wrzesniu biezacego roku. Od tego czasu zostaly juz przepro-
wadzone zajecia z wykorzystaniem opracowanych materiatéw
multimedialnych na kilku kierunkach studiéw. Jak pokaza-
ty ankiety przeprowadzone w grupach losowo wybranych
uczestnikéw zajeé (studentéw Wydziatu z kierunkéw Auto-
matyka i Robotyka a takze Mechatronika), zajecia tego typu
pozwalaja na lepsze wyniki edukacyjne zaréwno z punktu
widzenia skupienia uwagi uczestnikéw i tym samym lepszego
zapamietywania prezentowanych tresci edukacyjnych [4, 5,
6], jak i z punktu widzenia mozliwosci pokazania niedostep-
nych podczas zwyklych laboratoriéw czy ¢wiczen obszaréw
wiedzy w formie wizualnej.

Przykladem takiego obszaru moze by¢ pokazanie wply-
wu zainstalowanego oprzyrzadowania technologicznego na
ksztalt przestrzeni roboczej manipulatora — przestrzeni, kto-
rej ksztaltu w catoscei podcezas zaje¢ laboratoryjnych z udzia-
tem rzeczywistych robotéw nie mozna pokazaé¢. Dodatkowsa
atrakcja podczas zajeé jest mozliwo$¢ wykorzystania prze-
widzianych interakcji widza z systemem multimedialnym.
W przypadku przytoczonego badania wplywu oprzyrzado-
wania technologicznego na ksztalt przestrzeni zadaniowej,
bardzo duzym udogodnieniem dla prowadzacego zajecia jest
mozliwos¢ sterowania wirtualnym manipulatorem z zain-
stalowanym narzedziem (dowolnym dostepnym w aplikacji)
wewnatrz polprzezroczystej przestrzeni zadaniowej. Dzieki
temu tatwo mozna zaprezentowaé osiaganie przez TCP na-
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rzedzia skrajnych polozen wewnatrz przestrzeni, a nastep-
nie przez zmiane¢ konfiguracji oprzyrzadowania udowodnié,
ze przestrzen w tym samym polozeniu manipulatora ulegla
np. powiekszeniu, gdyz nowe narzedzie posiadalo wigksze
odsuniecie od kolnierza centrujacego lub adaptera.

Dodatkowe korzysci, jakie uzyskano poprzez wpro-
wadzenie systemu tréjwymiarowej prezentacji materiatow
edukacyjnych [7, 8] w zakresie osprzetu typowych robotéw
przemystowych, sa zwiazane z mozliwoscia prezentacji dzia-
lania systemoéow automatycznej wymiany chwytakéw lub
samych chwytakow zaréwno w formie pokazu zewnetrznych
bryt obiektéw (identyczne éwiczenia moga by¢ prowadzone
na rzeczywistych robotach), jak réwniez przy wlaczeniu prze-
kroju elementéw ruchowych, co w warunkach tradycyjnego
laboratorium jest niemozliwe do zrealizowania. Mozliwos¢
ogladania wnetrza adapteréw i chwytakéw podczas pracy
(widok z przekrojonym korpusem) pozwala na pokazanie
istotnych elementéw danego osprzetu przy zachowaniu funk-
cjonalnosci, co nie jest mozliwe w tradycyjnych ukltadach
zaje¢ praktycznych, gdyz po wykonaniu przekroju elemen-
tow traci sie mozliwos¢ wysterowania czesci mechanicznych
ze wzgledu na brak szczelnoéci uktadu.

Projekt ,Interaktywne ksztalcenie inzyniera” (INTERE-
DU) jest wspélinansowany ze srodkéw Unii Europejskiej
w ramach Europejskiego Funduszu Spolecznego: Program
Operacyjny Kapitat Ludzki 2007-2013, Priorytet IV, Szkol-
nictwo wyzsze i nauka: Poddzialanie 4.1.1: ,Wzmocnienie
potencjatu dydaktycznego uczelni”.
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The modern, cinema techniques of
the 3D pictures displaying in didactic process
in the skill of selection principles and way of working
of the industrial robots manipulation equipment

Abstract: In 2009 on Faculty of Mechanical Engineering in Silesian
Technical University in Gliwice there has been introduced the
innovative system for presenting the educational contents by the
usage of modern techniques of 3D pictures projection. All the

educational contents are connected with the subjects leaded on
the faculty. In this paper there is presented the selection principles
and way of working of the industrial robots manipulation equipment.
In the INTEREDU project [3] there was prepared additional
educational contents for basic subjects, as well as for subjects like
robotics and technological processes robotization. The worked
out educational contents allow on enlarging the didactic offer and
new branch of study on the faculty. Moreover, the usage of modern
techniques for education has also positive effects on range of
students knowledge. This paper presents the range and possibilities
of worked out interactive educational contents, which allow on
showing the structure and way of working of typical tools used for
objects manipulation in robot integrated manufacturing systems.
Additionally, taking advantage of virtual reality, there is also prepared
the special mechanism which allows on interactive camera steering,
as well as robots steering, during lecture displaying. This solution
in connection with the possibility of creating the view sections allow
on showing the way of working of the typical mechanical systems
used in manufacturing robots. Regarded to above solutions, there
is possible to present things unable to see during conventional
lectures, e.g. way of working of the automatic gripper changing
system with removed case (it is impossible in real adapter because
the drive cylinder would be depressurize). All above things have a
great influence on the higher educational quality. That's the reason
why the authors have decided to prepare this paper. All we also
hope that the interactive educational contents will be introduced in
other research centers in our country.
Keywords: stereoscopy and stereography, industrial
grippers, interactive educational materials
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