Uystava Automatica 2012

V ditoch 22. az 25. maja sa v Mnichove konal piaty ro€nik medzinarodného odborného veltrhu Automatica zameraného

na automatizaciu a mechatroniku. Na rozlohe vyse 25 000 m2 boli prezentované rieSenia a inovacie v oblastiach montaznej

a manipulacnej techniky, polohovacich systémov, robotiky, zabezpecovacej techniky, pocitacového videnia, pohonov, snimacov

a riadiacich systémov. Pocas vystavy bezali aj sprievodné podujatia — konferencia Robotik 2012, sympé6zium o automatizacii
technolégii kompozitnych viakien SampeEurope, Specialna prehliadka o vyrobe batérii a Automatica Forum. Veltrhu sa ztcastnilo
viac ako 720 vystavovatelov zo 40 krajin, ktorych stanky si priSlo pozriet priblizne 31 000 navstevnikov z viac ako 100 krajin.

Uz pri vstupe na vystavisko MesseMiinchen vas uvita nemecka
precizna organizécia. O navstevnika vystavy je postarané po kazdej
stranke, od pristupu k informacidm az po gastronomické sluzby.
Pred vstupom na vystavisko zaujme navstevnikov svojou vonkaj-
Sou expoziciou priestorovo najvacsi vystavovatel Fanuc. V halach
Al a A2 boli sUstredeni vystavovatelia zaoberajlci sa predovset-
kym montaznou a manipulaénou technikou. Tomu zodpovedali
aj prezentované exponaty a rieSenia. V tychto halach bola rieSena
predovsetkym problematika polohovania s ¢o najvacSou presnos-
tou od roznych podavacov az po manipulacné roboty. Predstavené
boli exponaty od potravinarskeho priemyslu az po automobilovy
priemysel. Standardne, najma pre svoju rychlost, zaujali triploidné
Struktdry manipulacnych robotov. Vacésinou vsak islo o Standardné
priemyselné rieSenia.

Z hladiska inovativnych rieSeni boli zaujimavejSie haly B1, B2
a B3, ktoré boli zamerané predovietkym na robotiku. Okrem &tan-
dardnych priemyselnych robotov bolo mozné zhliadnut viaceré
zaujimavé exponaty:

* Robot M-2000iA od spolo¢nosti Fanuc s nosnostou az 1 350 kg
(obr. 1), ¢o ho robi najvacsim priemyselnym robotom na svete.
Jeho variant s predizenym ramenom M-2000iA/900L s nosnos-
tou 900 kg mé horizontalny dosah 4,7 m a vertikalne je schopny
zdvihnat bremeno az do vysky 6,2 m.

Obr. 1 Robot Fanuc M-2000iA/1200

¢ Robot TP80 od Staubli (obr. 2), ktory je schopny preniest bre-
meno do hmotnosti 0,1 kg az 200-krat za mindtu pri postupnos-
ti pohybov: zdvih 25 mm — vodorovny posun 300 mm — pokles
25 mm - a spat (1 kg bremeno pri cykle 50-700-50 prenesie
95-krat za minGtu).

Obr. 2 Robot Scara TP80 od spolocnosti Staubli
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* Humanoidny robot Justin od Fraunhofer IPA (obr. 3) vyznacujdci
sa skvelou dynamikou a takmer nulovym dopravnym oneskore-
nim pri haptickom riadeni pomocou operatora.

Obr. 3 Teleoperatorské haptické riadenie humanoidného robota
Justin s vizualnou a silovou spatnou vazbou

Okrem tychto vynimo¢nych exponatov sa v robotickych halach
nachadzali predovSetkym zvaracie a manipulacné roboty. Na vystave
bolo mozné zhliadnut mnoho zvaracich technoldgii. ISlo najma
o technologické hlavice na bodové a obllikové zvaranie a rozne spaj-
kovacie met6dy pouzivané v automobilovom priemysle pri produkcii
karosérii vratane dvier, kapotaze, timicov a vyfukovych systémov.
Aj ked vacsina zvaracich robotov len automaticky vykonévala
predprogramované instrukcie, nasli sa aj roboty schopné praco-
vat s vy$Sou inteligenciou. Tieto roboty obsahovali predovsetkym
snimace schopné snimat zvar aj poCas procesu zvarania, a teda
kvalitnejsie riadit cely vyrobny proces (obr. 4). Snimace mozno
vyuzit aj pri kontrole zvaru.

Obr. 4 Proces zvarania korigovany pomocou laserového skenera

Trendom v robotike sa pomaly, ale isto stadvaji mobilné manipula-
tory (obr. 5), ¢o potvrdzovali takmer vSetky vyznamnejsie robotické
firmy (Fanuc, Kuka, ABB, Staubli, Schunk apod.). Na prednaskach
fora Automatika bol dokonca predstaveny mobilny manipulator
MM-800 od spolocnosti Neobotix, ktory sa prave testuje v prostredi
tovarne Audi. Délezitym problémom, ktory treba riesit pri tychto

Podujatia |atp|journal|



systémoch, je otazka lokalizacie a bezpe€nosti. Lokalizacia sa zatial
rieSi vo forme umelych znaciek v prostredi. Napriek tomu takéto
roboty dokazu nahradit ¢loveka nielen v oblasti manipulécie s pred-
metmi na statickom mieste, ale aj pri prestvani tychto predmetov
na vacsie vzdialenosti. Z hladiska bezpecnosti ide predovsetkym
o nedestruktivne pdsobenie v prostredi a kooperaciu s pracovnikmi.
Navyse Casto sa pracuje s technolégiami, ktoré moézu ohrozit fudské
zdravie (napr. zvaranie).

Obr. 5 Koncept viesmerového mobilného manipulatora
KukaomniRob

Vzhladom na predvedené vykony tychto robotov na vystave moz-
no predpokladat, Ze sa stan( Ziadanou automatizanou technikou
umoziujlicou aj kooperaciu vyrobnych cinnosti s pracovnikmi.
Treba vSak vyrieSit otazku bezpe€nosti koordinécie pracovnika
s takymto robotom. Na vystave bol len jeden exponat predstavujlci
takuto spolupracu, a to od spolo¢nosti ABB (obr. 6). Ta predstavila
svoj koncept dvojramenného robota kooperujiceho s ¢lovekom pri
montazi a kompletizacii mensich vyrobkov.
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Obr. 6 Kooperacia konceptu dvojramenného robota ABB s ¢lovekom

Pre navstevnikov boli, samozrejme, pripravené aj skor zabavné
exponaty, ako napriklad robot od Robohow pripravujlci pukance.
V stanku Fanuc si bolo mozné zahrat s robotom stolny futbal alebo
basketbal a v stanku Denso stolny hokej. Asi netreba zdoraziovat,
kto z hracov bol vo vacSine pripadov vitazom. Medzi zaujimavé
exponaty patril robot, ktory otvaral flase, nalieval a pontkal hosti
ob&erstvenim od firmy Heitec. Zial, robot bol naprogramovany len
manualne na predpripravené polohy a neslo teda o Ziadne riadenie
sily. Z hladiska riadenia sily bola vystava viac-menej sklamanim.
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Drviva vacsina vystavovatelov sa sustredila len na riadenie polohy
a jej derivacil.

Z oblasti mobilnej robotiky zaujali predovSetkym roboty od DLR,
Fraunhofer IFF a ServiceRobotik. Coraz ¢astejSie sa pri mobilnych
robotoch objavuje snima¢ typu Kinect, ktory adekvatne nahradza
iné snimace (dialkomery alebo vizualne systémy) za ovela nizsiu
cenu. Tento snimac bol tak isto v mnohych pripadoch pouzity pri
riadeni robotov pomocou gest (obr. 7).
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Obr. 7 Riadenie humanoida pomocou gest snimanych Kinectom

Z oblasti snimacej technolégie sa Coraz viac zacinaju uplatiiovat
komplexné 3D snimace na kontrolu kvality alebo detekciu pred-
metov v priestore. Na celom vystavisku nebolo takmer mozné najst
2D snimac tohto typu. Takéto typy snimacov jednoznacne zvySujd
kvalitu regulécie a riadenia, polohovania alebo uz spominanej kon-
troly kvality.

llustracny obréazok

Vystava ponlkla nielen Standardné, ale aj inovativne rieSenia
z oblasti robotiky a automatizacie. Cielom vystavovatelov bolo
ponUknut rieSenia zamerané na miniaturizaciu, bezpecnost
a spolahlivost, flexibilitu, kvalitu, interakciu s fudmi, manipulac¢nu
techniku, strojové videnie a nové oblasti aplikacie technolégii.

Tento ¢lanok vznikol vdaka podpore projektu Autoweldlink
(ITMS 26240220033).
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