第十届学生技能竞赛月
工业网络智能控制与维护赛项比赛通知
一、赛项名称
工业网络智能控制与维护（学生赛）
二、竞赛目的
为贯彻党的“二十大”关于“推进新型工业化，加快建设制造强国、网络强国”、“推动制造业高端化、智能化、绿色化发展”等精神，结合国家“十四五”规划中关于“持续推进制造业 数字化转型、网络化协同、智能化变革，加快制造强国建设”等要求，特设立以工业网络智能控制与维护所需核心技能为基础的竞赛项目，坚持立德树人根本任务，通过“以赛促教”来提升广大教师“赛课”融通与“三教”改革能力。
本赛项根据高等职业教育的教学要求和特点，发挥树旗、导航、定标、催化作用，对接智能制造新技术发展需求，融入工业网络、自动控制、智能制造网络、工业数据传输等知识，提升工业网络智能控制系统设计集成能力，包括元部件选型、搭建、组网、调试、数字化监控运维等的能力。通过此赛项旨在促进装备制造类专业教学改革，推动和深化“岗课赛证”综合育人体系建设，促进职普融通、产教融合、科教融汇，满足产教协同育人目标，提高高等职业学校学生对工业网络智能控制与维护的核心能力，以及团队协作、安全与质量控制意识、工程思维与工匠精神等的职业素养，推动职业教育高质量发展，增强职业教育适应性。
三、比赛时间及参赛方式
1.报名方式
本赛项为团体赛项，报名时要两个同学组队报名。请同学们扫描二维码填写报名表进行报名。
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2.竞赛时间
预赛时间：2024.11.21
决赛时间：2024.11.28
四、参赛对象及竞赛形式
1.参赛对象
本赛项为线下比赛，团体赛，每支参赛队由2名选手组成，其中队长1名。每支参赛队可配指导教师1-2名，指导教师须为本校专兼职教师。参赛选手须为电气自动化技术、工业互联网应用、机电一体化技术专业的学生。
2.竞赛形式
竞赛形式为线下赛，组队方式为团体赛，2名选手一队。比赛分为预赛和决赛两个阶段，根据预赛成绩选拔出20名学生参加最后的决赛。
3.竞赛流程


五、竞赛内容
赛项模块比赛时长及分值配比详见表1。
表1 赛项模块比赛时长及分值配表
	模块
	主要内容
	比赛时长
	分值

	模块一：自动供料单元
	网线制作、设备组态、系统包括手动调试、单模块调试和单站运行，各工序手、自动调试由转换开关来切换控制。
	60分钟
	100分

	模块二：智能仓储单元
	网线制作、设备组态、系统包括手动调试、单模块调试和单站运行，各工序手、自动调试由转换开关来切换控制。
	
	



（一）技术技能及典型工作任务
模块一
任务一：网线制作
根据任务要求按照 T568B 标准，完成以下网线制作：
制作由PC端到触摸屏以及PLC的网线,一共需2根。
任务二：手动调试
（1）供料 A 
① 按下触摸屏（HMI）“底盒推料气缸”按钮，底盒推料气缸推出，触摸屏“到位”信号指示灯点亮； 
② 再次按下触摸屏（HMI）“底盒推料气缸”按钮，底盒推料气缸推料气缸缩回，触摸 
屏对应“原点”信号指示灯点亮。 
（2）检测伸缩气缸
①在高度检测区域放置瓶体； 
②按下触摸屏（HMI）“检测伸缩气缸”按钮，“检测伸缩气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
③再次按下触摸屏（HMI）“检测伸缩气缸”按钮，“检测伸缩气缸”气缸复位， 
触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（3）取料块伸缩气缸
①按下触摸屏（HMI）“取料块伸缩气缸”按钮，“取料块伸缩气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“取料块伸缩气缸”按钮，“取料块伸缩气缸”气缸复位，触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（4）取底盒升降气缸
①按下触摸屏（HMI）“取底盒升降气缸”按钮，“取底盒升降气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“取底盒升降气缸”按钮，“取底盒升降气缸”气缸复位，触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（5）取料块吸盘
①按下触摸屏（HMI）“取料块吸盘”按钮，“取料块吸盘”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“取料块吸盘”按钮，“取料块吸盘”气缸复位，触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（6）取料块升降气缸
①按下触摸屏（HMI）“取料块升降气缸”按钮，“取料块升降气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“取料块升降气缸”按钮，“取料块升降气缸”气缸复位， 触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（7）检测升降气缸
①按下触摸屏（HMI）“检测升降气缸”按钮，“检测升降气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“检测升降气缸”按钮，“检测升降气缸”气缸复位，触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（8）伺服转动
①按下触摸屏（HMI）“伺服正转”按钮，伺服进行正转。
②按下触摸屏（HMI）“伺服反转”按钮，伺服进行反转。
（9）伺服回原点
①按下触摸屏（HMI）“伺服复位”按钮，伺服进行复位操作。
任务三：单模块运行
①推料气缸将空瓶推出，并复位。
②对空瓶进行深度检测，3S以后恢复初始状态。
③对瓶体进行称重检测，3S后恢复初始状态。
任务四：自动调试
触摸屏需显示伺服的位置与速度。
①将料盒推出
②将料盒用伺服夹紧称重3S，夹至深度检测处进行深度检测，3s以后，移动至智能分拣处，流程结束，伺服需复位至原点。
模块二
任务一：网线制作
根据任务要求按照 T568B 标准，完成以下网线制作：
制作由PC端，到触摸屏以及PLC的网线,一共需2根。
任务二：手动调试
（1）入库前称重检测 
①点击触摸屏“顶升”按钮，顶升气缸抬升，触摸屏对应“到位”指示灯点亮； 
②再次点击触摸屏“顶升”按钮，顶升气缸下降，触摸屏对应“原点”指示灯点 
亮
（2）滑台伸缩气缸
①点击触摸屏“滑台伸缩气缸”按钮，气缸动作，触摸屏对应“到位”指示灯点亮； 
②再次点击触摸屏“滑台伸缩气缸”按钮，气缸动作，触摸屏对应“原点”指示灯点 
亮。
（3）盒盖推料气缸
①按下触摸屏（HMI）“盒盖推料气缸”按钮，“盒盖推料气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“盒盖推料气缸”按钮，“盒盖推料气缸”气缸复位， 触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（4）仓储伸缩气缸
①按下触摸屏（HMI）“仓储伸缩气缸”按钮，“仓储伸缩气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“仓储伸缩气缸”按钮，“仓储伸缩气缸”气缸复位， 触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（5） 仓储升降气缸
（6） ①按下触摸屏（HMI）“仓储升降气缸”按钮，“仓储升降气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“仓储升降气缸”按钮，“仓储升降气缸”气缸复位， 触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（6）取盒盖升降气缸
①按下触摸屏（HMI）“取盒盖升降气缸”按钮，“取盒盖升降气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“取盒盖升降气缸”按钮，“取盒盖升降气缸”气缸复位， 触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（7）取盒盖伸缩气缸
①按下触摸屏（HMI）“取盒盖伸缩气缸”按钮，“取盒盖伸缩气缸”气缸动作，触摸屏对应“到位”信号指示灯点亮； 
②再次按下触摸屏（HMI）“取盒盖伸缩气缸”按钮，“取盒盖伸缩气缸”气缸复位， 触摸屏对应“原点”信号指示灯点亮；
（8）伺服X轴转动
①按下触摸屏（HMI）“伺服X轴正转”按钮，伺服进行正转。
②按下触摸屏（HMI）“伺服X轴反转”按钮，伺服进行反转。
（9）伺服X轴回原点
①按下触摸屏（HMI）“伺服X轴复位”按钮，伺服进行复位操作。

任务三：单模块运行
①将瓶体放置称重位置后，进行称重3S，然后供料 B 将盒盖推出，装配机构完成盒盖与瓶体的装配。
②用滑台单元将瓶体夹至称重处，然后复位。
任务四：自动调试
触摸屏需显示伺服的位置与速度。
①将其放在空瓶检测到位处，称重搬运机构将瓶体运送到称重位置
②瓶体到达称重位置后，盒盖装配单元将盒盖推出，装配机构完成盒盖 
与瓶体的装配，然后进行称重3S。
③由三轴线性搬移装置将成品放置到仓位A（九宫格仓库位）流程结束。
（二）职业综合素养
施工安全防护：符合安全操作规程。
团队合作精神：应有分工与合作，配合紧密。
选手参赛纪律：遵守赛场纪律，尊重赛场工作人员，爱惜赛场的设备和器材。

六、比赛环境
竞赛平台选用2023年国赛技术平台，山东栋梁科技设备有限公司DLDS-532工业网络智能控制与维护系统、竞赛平台对接世界技能大赛标准，以工业网络智能控制为核心，主要由防火墙、无线路由器、网管型交换机、非网管型交换机、工业级双频无线接入点、工业级双频无线客户端、PLC、触摸屏、智能电表、温湿度传感器、工业传感器、伺服电机、机械搬移装置、计算机、仿真软件等工业常用软硬件模块组成。
主要模块参数如下：
1.防火墙：至少3个RJ45端口，支持安全等策略配置和ARP防护。
2.无线路由器：分布式WI-FI传输，支持APP和 WEB页面管理。
[bookmark: _GoBack]3.网管型交换机：兼容 Modbus-TCP、Ethernet/IP、PROFINET 等协议，可实现透明数据传输。支持 ERPS 环⽹协议、支持RPL配置。
4.工业级双频无线客户端：工作模式包含 Client、Client-Router。
5.PLC：支持 PROFINET、TCP/IP、Modbus-TCP、Modbus-RTU等通信。
6.触摸屏：具有输入/输出字段、图形、趋势曲线、柱状图、文本和位图等要素，支持 Modbus-TCP、Ethernet/IP 等符合规程中技术标准和技术规范的通讯协议。
7.伺服控制系统：支持 Ethernet/IP、PROFINET 等协议。
8.仿真软件：支持 OPC、TCP/IP、Modbus-TCP 等符合规程中技术标准和技术规范的通讯协议，可将传感器数据与外部控制数据实现实时通信。支持与 PLC、单片机、机器人控制器等多种真实控制设备的通信与联调。

七、成绩评定与奖项设置
根据学生比赛的实际情况，按照职业院校技能大赛高职组工业网络智能控制与维护赛项的评分标准进行成绩评定，赛项设一等奖1项，二等奖2项，三等奖3项。
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