FANUC R-30iB - ekonomicky,
rychly a efektivni rohoticky kontroler

Novy FANUC R-30iB umoziiuje prdmyslovym robotim FANUC
demonstrovat jejich schopnosti v piné sile. Nové i optimalizované
vlastnosti nového kontroleru FANUC R 30iB Ize hrnout do 4 hesel:
* Rozméry: FANUC R-30iB je daleko mensi neZ jeho predchlidce.
* Energeticka Uspornost: FANUC R-30iB Setfi energii, protoze
Iépe vyuzivé energetické vstupy a umoziiuje aby energetické
ztraty byly optimalné rekuperovany béhem brzdéni.

UZivatelska privétivost: FANUC R-30iB je vybaven zdokona-
lenymi funkcemi vylepSujicimi “Help” podporu diky pridanym
funkénim kladvesam. Presto je jednotka pro dalkové ovladani
“iPendantTouch” leh¢i a méa optimalizovanou 3D prezentaci.
Kompatibilita: R-30iB je schopen pouzivat veSkeré programy
svého predchiidce bez nutnosti pfeprogramovani ¢i jinych zmén
v programu.

Napadnym exteriérovym rysem nového R-30iB je jeho téméf o 70%
mensi skfif. Pouhych 600 mm Sitky x 470 mm hloubky umoziiuje
stohovani jednotek na sebe a tim Usporu podlahové plochy kdekoliv
je pouzivano nékolik robotickych jednotek soucasné.

Novy kontroler v sobé kombinuje nejnovéjsi technologie a ekonomic-
ko-efektivnim vyuZziti elektrické energie s jednoduse pouzitelnymi,
mnohostrannymi a hlavné osvéd¢enymi robotickymi technologiemi.

Usporné vyuziti energetickych vstupll za&ind uz u ruéni jednotky
dalkového ovladani “iPendantTouch,”, kterd navzdory pridanym
funkcim vystaci s 0 10% niz8imi energetickymi vstupy.

R 30iB je skutecny “energeticky-Usporny stroj.” FANUC vybavuje
své robotické kontrolery energeticky Uspornymi funkcemi jiz od roku
1990. Okamzité spusténi operacniho systému FANUC, Usporné
programy v CMOS pameétich pro pripad vypadkl proudu spolec¢né
s centralnikontrolou spousténi a ukoncovani robotického rozhrani
jiz dokazali svou hodnotu v otazce energetické Uspornosti v auto-
mobilkach. Na rozdil od kontrolerd na platformé Windows FANUC
kontrolery mohou byt vypnuty a zapnuty bez ztraty dat coz je jejich
hlavni plus.

Mnoho z novych funkci tohoto kontroleru bylo konfigurovano pro
niz8i energetickou spotiebu a stejné tak existujici funkce byly
vylepSeny ve stejném duchu. Napfiklad robotické motory budou
automaticky vypnuty po uplynuti prednastaveného ¢asového inter-
valu po jejich zastaveni namisto elektrického drzeni v pozici coz
zbyte¢né plytvalo energii.Nadfizeny PLC systém mlze byt také vyp-
nut a znovu zapnut coZ opétovné Setfi energii v pribéhu operaci
v pohotovostnim rezimu. Robot je pIné pfipraven k pouziti 60 vtefin
poté co byl opétovné zapnut a mize pokracovat v programu presné
tam, kde svou Cinnost skoncil v okamziku kdy bylo PLC vypnuto.
Funkce “MotionOptimization” optimalizuje robotické pohyby aby
nedochazelo k nadbyteénym pohyblim a soucasné také Setfi energii.
Energetické vstupy k pohonim jsou diky funkci “PowerOptimization”
v Roboguidu optimalné vyuzity coz dovoluje bud v danych mezich
navadét predepsané cykly smérem k nizSim energetickym ztratdm
nebo optimalizovat ¢asové cykly pro dané energetické vstupy. Pfi
testech tohoto pfikazu byly naméreny 15% energetické Uspory.

Napéjeci jednotka, umoznujici rekuperaci a navrat energie zpét
do systému, kterd se jinak ztraci béhem brzdéni robotickych po-
hond. Stejné jako u nejnovéjsi generace monopostl formule 1 mdzZe
byt tato energie znovuvyuzita pfi dalsi akceleraci.

v

UZivatelska pfivétivost = jednoduché Fizeni

UZivatelska privétivost se stala Ustfednim bodem vyvoje nového
kontroleru R-30iB a proto FANUC implementoval zlepSeni jak

Navenek je novy “iPendantTouch” rozpoznatelny diky jeho ponékud
vétSimu monitoru, pridanym funkénim klavesam a klavese “Help”
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oznacené pismenem “i”. Nova rucni fidici jednotka je také o 10%
leh¢i neZ jeji predchiidce.

Do ,iPendantTouch” byla také pridana funkéni klavesa pro fize-
ni sedmé a osmé externi osy. Funkéni klavesa“Help” oznacena
pismenem “i” umoZiuje uZivateldm kdykoliv prohlizet instrukce
obsazené v manuélu. Novy “iPendantTouch” také volitelné umoziu-
je zobrazeni samostatného okna nebo dvou ¢i tfi oken vedle sebe.
Novy “iPendantTouch” je schopny zobrazovat vSechny modelové
reprezentace ve formé isometrickych pohledl (3D grafickém
rezimu), coz napfiklad zjednoduSuje orientacni postupy programo-
vacich krokd a navic je 3D reZim daleko vice ilustrativni neZ obycej-
na 2D reprezentace.

“NodeMap” funkce umozniuje zobrazeni pozice robotického ramene
a trajektorie ve formé bodd a ¢ar coZ dovoluje rozpoznat potencialni
chybové pohyby vedouci ke kolizim je$té pred samotnym spusténim
programu.

“VisualJog” je klavesa dovolujici virtualni fizeni pohybu robota,
jeho zhodnoceni a optimalizaci. Isometrické pohledy poskytnuté
prostiednictvim “iPendantTouch” jednotky pomahaji nakonfigurovat
interakci mezi roboty a jejich obsluhou na bezpe€néjsi Grovni. Tato
nova funkce ve 3D zobrazovani poskytuje daleko vétsi bezpecnost-
ni limity jak ve specifikaci bezpec¢nostnich zén tak v monitorovani
robotickych operaci, protoze bezpecnosti zény jsou zobrazovany
ve formé skute€nych sfér.

Rada dal$ich vylepseni zjednoduguje programovani a implementaci
automatizace bez potieby dalSich PLC nebo vizualizaCnich zafizeni.

Mezi dalsi vylepSeni, kterd byla implementovédna do nové ruc-
ni dalkové fidici jednotky “iPendantTouch”, patfi jeho dotykova
obrazovka, kterd mlze byt prizplisobena potfebam uZivatele.
To se prokéze jako uziteCné pfi rutinnim pouzivéni, kdykoliv
urity subsystém potiebuje CastéjSi pozorovani nebo doladovani.
Programatofi a obsluhujici personal se velmi rychle nauci ocefiovat
tento rys, protoze jim ulevi od potfeby vykonavat mnoho rutinnich,
manualnich zasahi. Programovani instrukci a zobrazovani funkci
napf. HTML stranek bylo také obecné zefektivnéno.

VSechna opatieni, kterd byla podniknuta za i¢elem Uspory energie
¢i zlepSeni uzivatelské privétivosti se rozvinula v plné efektivnosti
exkluzivné ve spojeni s prilezitostmi, které novy R-30iB posky-
tuje pro vylepSeni produktivity. Spravné vyuzitad funkce “Robot
Optimization” m(ze vest ke zkraceni ¢asovych cykl(. Dal$i novou
funkci je “LearningVibrationControl” (LVC funkce), ktera se aktivuje
za UCelem optimalizace trajektorie robotického ramene. Na robo-
ticky nastroj se do¢asné namontuje méfi¢ zrychleni méfici sily pd-
sobici na nastroj. Optimalizovana trajektorie resultuje v ,,jemnéjsi“
pohybové sekvence vyzadujici mensi vynalozZeni energie a souc¢asné
zkraceni Casové cyklu az o 15% v zavislosti na konkrétni aplikaci.
Cim vice je startll, zastaveni nebo zmén sméru, tim vétsi je efekt
funkce LVC na ¢asy cyklu. V okamziku kdy je trajektorie optimalizo-
vana, je mozné LVC sensor odmontovat, protoze béhem vyrobnich

operaci jiz nebude potiebny.
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