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一、编制依据
本技术文件以工业机器人技术行业现状为背景，围绕该行业最新发展方向，对照工业机器人系统操作员国家职业标准(四级)的规定进行编制(竞赛内容应覆盖国家职业标准80%以上)。
二、技术描述
(一)赛项概要
本赛项所考核的对象为“企事业单位中，从事工业机器人编程、维修、集成的工作人员”,所考核的主要内容包括：工业机器人基础理论知识，工业机器人末端的安装调试，工业机器人离线编程、工业机器人示教编程等。
(二)能力特征
本赛项参赛选手应具有较强的学习、分析、逻辑、推理和判断能力，具有较强的表达能力和计算能力，具有一定的空间感、形体知觉，色觉正常、动作协调，能正常操作计算机和工业机器人设备。
三、技术纲要
（一）赛制
本赛项采用“单人赛制”。
（二）科目
[bookmark: _GoBack]本赛项设“理论知识”“操作技能”2个科目；“理论知识”科目考核时长为60分钟、“操作技能”科目考核时长为90分钟；“理论知识”科目满分为100分(60分以上合格)、“操作技能”科目满分为100分(60分以上合格);总成绩按“理论知识科目成绩*20%+操作技能成绩*80%”计算得出，满分为100分(60分以上合格)。
（三）权重表
	科目
	模块
	权重(%)

	











理论知识
	






基础知识
	工业机器人基础知识
	20

	
	
	工业机器人安全知识
	10

	
	
	工业机器人编程知识
	20

	
	
	工业机器人维护知识
	10

	
	
	工业机器人故障诊断与排除知识
	5

	
	

相关知识
	机械制图基础知识
	10

	
	
	液压与气动基础知识
	10

	
	
	电路基础知识
	10

	
	
	相关法律法规知识
	5

	
	合计
	100

	





操作技能
	工业机器人离线编程与仿真
	机器人工作站构建
（仿真环境）
	30

	
	
工业机器人现场
编程
	建立工具坐标系
	5

	
	
	建立用户坐标系
	5

	
	
	 机器人程序设计
	50

	
	工业机器人程序调试与验证
	功能验证
	10

	
	合计
	100



四、场地设施设备简述
(一)场地规模
本赛项在常州信息职业技术学院举行，赛场占地总面积为400平方米，划分为“选手答题区、裁判人员工作区、技术支持人员工作区、仲裁人员工作区、医务人员工作区、志愿者工作区”6个区域。
(二)设施条件
	序号
	类别
	参数

	1
	电力设施
	220V商用电

	2
	照明设施
	9-11W/M2标准

	3
	网络设施
	千兆光纤


(三)设备条件
	序号
	名称
	数量

	1
	台式电脑
	40台

	2
	高清晰摄像头
	12只

	3
	FANUC LR MATE 200iD 工业机器人
	10台

	4
	模拟焊枪
	10台

	5
	轨迹板
	10台

	6
	吸盘工具
	10台

	7
	打磨工具
	10套

	8
	一字螺丝刀
	10台

	9
	内六方扳手
	10台


五、技术团队组成人员
(一)专家组
1.专家组长：宋志国
2.专家组员：颜鹏、涂琴、赵德杰
(二)裁判组
1.裁判长：颜鹏
2.裁判员：支则君、黄波、段晓军、眭翔
六、纪律要求
(一)通则
1.本赛项将严格遵守公平、公正、公开的原则，对出现的任何违规行为，一经查处严肃处理。
2.参与本赛项的所有人员应按规定的时间、地点、场次参加比赛，不得无故迟到、早退、缺席。
3.参与本赛项的所有人员应当佩戴组委会配发的证件，服从组委会统一指挥，共同保证比赛顺利进行。
(二)参赛选手
1.参赛选手需携带参赛证、身份证等证件进入赛场，并将手机关机。未带证件者，不得参赛。
2.参赛选手在比赛开始前30分钟进入比赛候考区，在现场工作人员引导下，进行赛前准备，检查并确认所需物品。
3.理论考试开始前15分钟，参赛选手凭证件进入规定考场，并将证件放在考桌左上角，以便监考人员查验。考试过程中，参赛选手应独立完成答题。
4.参赛选手必须按指定时间进入赛场，迟到30分钟者不得参加比赛。
5.裁判长宣布比赛开始，参赛选手方可答题，比赛开始计时。
6.裁判长宣布比赛结束，参赛选手应立即停止答题，不得以任何理由拖延竞赛时间，若提前结束比赛，应向裁判员举手示意，经裁判员同意后，视为提前结束比赛。
7.参赛人员应爱护赛场所有设施，自觉维持赛场环境卫生，操作设备应谨慎，不得违章操作，如遇损坏、丢失等现象照价赔偿。
8.比赛过程中，参赛选手须严格遵守操作规程，确保人身及设备安全，并接受裁判员的监督和警示，出现设备故障等问题时，参赛选手应请裁判员对故障进行确认，对于因设备自身故障造成暂停和时间损失，该参赛选手的比赛时间酌情增补。
(三)裁判人员
1.裁判人员在比赛前必须了解赛场情况、比赛规则及注意事项，不得泄露比赛的有关信息。
2.赛前裁判人员要集中学习有关文件，明确责任和分工，熟悉和掌握比赛的具体要求，严格遵守竞赛规则，做到评判公正，一视同仁。
3.裁判人员应在工作前30分钟到达比赛场地，佩戴好执裁证，将手机处于关闭状态。裁判员应仪表整洁，语言举止文明礼貌，服从裁判长的领导，遵守评判职业道德，文明评判。
4.参赛选手进入考场时，裁判人员要认真检查参赛选手的证件，确保无差错，发现与证件不符者，裁判人员有权制止本参赛选手进入考场。
5.裁判人员应严格遵守竞赛规则，认真执行竞赛项目的评分标准，以公平、公正、真实、一视同仁的原则，准确把握评分尺度，对在竞赛执裁过程中出现徇私舞弊的情况，一经查实，裁判长有权取消其执裁资格，并报竞赛组委会备案。
6.裁判人员要严格执行比赛纪律，对选手的违规行为，进行严肃处理，并记录在案。对竞赛中出现的严重违纪和不安全行为应及时警告，必要时可以终止比赛。
7.裁判人员在工作时要尊重参赛选手，与参赛选手交流时应注意方式，避免影响参赛选手情绪。
8.对于竞赛过程中出现的问题或争议，裁判人员不允许在选手面前进行争论，应及时向裁判长汇报，服从裁判长的裁决，避免与参赛选手和相关人员发生争执，否则取消评判资格。
9.裁判人员要坚守岗位，不得擅自离开、闲聊，不得无故干扰选手竞赛，不得同参赛选手交谈与竞赛无关的话题、不得给予参赛选手任何竞赛规则范围内的提示，不得在执裁过程中接听任何电话。
10.裁判人员要认真执行各项规章制度，对在整个竞赛过程中未公平、公正，弄虚作假或者隐瞒事实不报的，将根据情节轻重予以处理。
七、竞赛内容
	职业功能
	工作内容
	技能要求
	相关知识要求

	1.机械系统装调
	1.1机械部件装配准备
	1.1.1 能识读机械零部件装配图和装配工艺文件
1.1.2 能根据机械部件装配要求选用装配工具、工装夹具
1.1.3 能按照装配清单准备机械零部件
	1.1.1 机械零部件装配图和装配工艺文件的识读方法
1.1.2 机械零部件装配工艺
1.1.3 机械装配工具的使用方法
1.1.4 工装夹具的使用方法

	
	1.2机械部件装配
	1.2.1 机器人本体结构及安装方法
1.2.2 末端执行器装配方法
1.2.3 末端执行器自动更换系统装配方法

	

	
	1.3机械部件功能调试
	1.3.1 能按照工艺要求检查工装夹具、末端执行器等机械部件的功能
1.3.2 能检查液压和气压回路的功能

	1.3.1 机器人末端执行器使用方法
1.3.2 液压与气动原理图识读方法


	2.电气系统装调
	2.1电气系统装配准备
	2.1.1 能识读机器人电气原理图、电气接线图、电器布置图等
2.1.2 能根据电气系统装配要求选用装配工具、仪器、仪表
2.1.3 能按照电气装配清单要求辨识电器元件、导线和电缆线的规格
	2.1.1 电气图识图方法
2.1.2 电气装配工具的使用方法
2.1.3 仪器、仪表的规格、用途、选择原则及使用方法
2.1.4 常用电器元件、导线和电缆线的规格、型号

	
	2.3电气系统功能调试
	2.3.1 能接通、切断机器人系统的主电源及电气柜电源
2.3.2 能启动、停止机器人及周边配套设备
2.3.3 能检查线路连接的可靠性
2.3.4 能利用仪器、仪表测试电气柜配电盘的功能

	2.3.1 机器人电气系统调试方法














	3.系统操作与编程调试
	3.1系统操作与设定
	3.1.1 能使机器人上电、复位，进入准备（Ready）状态
3.1.2 能使用示教器设定机器人系统语言、用户权限、用户信息
3.1.3 能使用示教器设定机器人的运行模式、运行速度、坐标系
3.1.4 能使用示教器解除报警和设置功能快捷键
3.1.5 能使机器人回到零位
3.1.6 能配置机器人输入/输出信号
	3.1.1 机器人控制器操作方法
3.1.2 机器人示教器操作方法
3.1.3 机器人运行模式
3.1.4 机器人坐标系
3.1.5 机器人零位校准方法
3.1.6 机器人输入/输出信号设定方法

	
	3.2示教编程与调试
	3.2.1 能使用关节坐标系、基坐标系、工具坐标系、工件坐标系等运动坐标系操作机器人，记录和更改示教程序点
3.2.2 能在手动或自动模式下，控制机器人末端执行器对工件作业
3.2.3 能利用示教器编制机器人基本运动轨迹程序
3.2.4 能接通、切断机器人控制器电源，检查控制器运行情况
3.2.5 能启动、暂停、停止机器人运行程序，完成单步、连续等运行操作
3.2.6 能读取和设置机器人位置数据
3.2.7 能复位、解除因触发安全防护机制、急停按钮等导致的机器人停止状态

	3.2.1 机器人示教再现原理与程序点示教方法
3.2.2 机器人运动、输入/输出、逻辑、控制等指令的应用
3.2.3 机器人轨迹编程方法
3.2.4 机器人手动和自动程序调试方法
3.2.5 机器人程序、指令编辑方法
3.2.6 机器人位置数据的读取与设置方法
3.2.7 急停按钮解除操作方法


	
	3.3安全操作
	3.3.1 能读懂机器人安全标识
3.3.2 能判断机器人系统危险状况，采取急停等安全防护措施
3.3.3 能在手动和自动模式下设置机器人运行速度上限
3.3.4 能识读机器人安全运行机制的相关指导文件
	3.3.1 机器人安全操作注意事项
3.3.2 机器人及周边配套设备急停操作方法
3.3.3 机器人安全运行机制
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