Koncepcia dvojramenného rohota

Aby sa splnili poziadavky velmi rychlych vyrobnych procesov, ktoré mozno najst napriklad pri vyrobe spotrebnej elektroniky a ¢oraz
castejsie aj v inych oblastiach priemyslu, vyvinula spolo¢nost ABB koncepciu dvojramenného robota, ktory dostal pracovné oznacenie
Frida. Sklada sa z flexibilnych uchopovacich celusti, kamerového systému na lokalizaciu stciastok a kompletnej funkcionality dobre
znamej z najmodernejSieho regulatora robotov IRC5. Robot je navySe kompaktny a urceny na umiestnenie do priestorov, ktoré

sU ergonomicky upravené na pracu ludi. To v pripade zmeny pracovnych postupov alebo vyroby novej série produktov umoziiuje

vzajomnu vymenu robota za ¢loveka — pracovnika.

Prototyp robota prichadza na trh ako stolova dvojramenna jednot-
ka, ktord ma regulator zabudovany do svojho vnatra. Robot mozno
lahko prenaSat a namontovat na pracovnu stanicu s minimalnymi
narokmi na instalaciu. Vzhladom na prirodzen( bezpecnost celé-
ho robotického rieSenia sa zminimalizovali poziadavky na vykon
bezpe€nostnych opatreni pri samotnej instalacii. Nevyzaduji sa
takmer ziadne ochranné rieSenia alebo zakrytie robota, ¢o umoziiuje
velmi rychlu instalaciu, uvedenie do prevadzky a premiestiiovanie.

NajdolezitejSie vlastnosti a technolégie pouzité pri vyvoji a konstruk-
cii dvojramenného robota:

* bezpecny roboticky spolupracovnik na priemyselni montaz,

* ramena a skelet podobny ludskému telu s integrovanym regula-
torom IRC5,

nahrada ludskej prace s upravovatelnym rozsahom automatizacie,
materialové a konstrukéné vyhotovenie ramien zaru€uje bezpec-
nd vyrobu a prisposobitelnost,

[ahkd a lahko inStalovatelna konStrukcia umoziiuje rychle
nasadenie,

rychle pohyby postavené na pokrocilych robotickych technolégi-

4ch ABB.
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Koncept robota bol vytvoreny ako
odpoved na poziadavky zakaznika
divizie robotiky spolo¢nosti ABB.
Snahou bolo vyvindt robotické
rieSenie pre vyrobné prostre-
die, v ktorom by dokazali ludia
a roboty vzajomne spolupraco-
vat. Tento 14-osovy dvojramenny
koncept robota je zaliatocnym
vystupom iniciativy Vyskumného
centra spolo¢nosti ABB, urceny
pre priemysel, ktory pozaduje
nové a inovativne rieSenia pre
svoje operacie skladania malych
dielcov. Vzhladom na pozitivhu
reakciu na svoju prvotnd iniciati-
vu sa ABB rozhodla pokracovat v
dalSom vyvoji tohto konceptu. Robot je tiez stcastou vyskumné-
ho programu zameraného na najdenie novych robotickych riesenf
pre moderné koncepcie vyroby (7. rdmcovy program EU s nazvom
Rosetta). Zatial neexistuju plany ABB Robotics uviest tento robot
ako komer¢ny produkt, avSak kazdy, kto by mal zaujem diskutovat
o poziadavkach na robotiku pre oblast skladania a montaze malych
Casti, bude v ABB vitany a vypocuty.
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Aplikacie

So vzrastajicim tempom
uvadzania novych produktov
na trh a nepravidelnostou
objemu vyroby jedného pro-
duktu, ktord je dana rychlo
sa meniacimi technoldgiami,
mé tradicnd automatizacia
vyuZivajlca robotické rieSe-
nia svoje obmedzenia. Tykaju
sa najma vytvarania prestavi-
telnych vyrobnych systémov,
ktoré moZzno jednoducho l
aktualizovat a prispdsobovat
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novym technolégidm. V niektorych pripadoch je vyhodnejSia
ruéna montaz, vdaka comu mozno minimalizovat prvotné naklady.
Na preklenutie rozdielov medzi ruénou montézou a Uplne automati-
zovanymi vyrobnymi linkami vyvinula spolo¢nost ABB novy koncept
robota schopného rychlej manipulacie s malymi objektmi v ramci
meniaceho sa vyrob-
ného systému.

Robot bol vyvinuty
na jednoduchy pre-
sun medzi réznymi
montaznymi  stani-
cami a umoziuje
kombinovat svoju
pracu s ruénou mon- ‘i
tdZou pri zohladneni B 3.3
minimélnych rizik bez .
dodato€nych bezpetnostnych opatreni a dalSich poZiadaviek na
automatizaciu. Vdaka svojim dvom ramenam, z ktorych kazdé sa
sklada zo siedmich kibov a integrovaného pokrogilého regulatora
IRCH, preukazuje robot vysoku rychlost pohybu a moéze dosiah-
nut rychlost Cloveka pri vykonavani
operéacii aj pri praci v Uzkom priestore
bez rizika kolizie. Vdaka redundancii
kinematiky ramien sa mozu lakte ro-
bota pohybovat nezavisle od bodu
nastroja. Tato schopnost nie je bezna
pri 6-osovych robotoch. Vdaka pouZitiu
algoritmu predchadzania kolizii pracu-
jucemu v redlnom Case mozno tiez bez
zésahu pouzivatela zabezpelit, aby
nedochédzalo ku koliziam ramien pri
pohybe.

Na kontakt so svojim pracovnym pro-
stredim je robot vybaveny bezpecnymi
a prisposobitefnymi  uchopovacimi
Celustami osadenymi prisavkami a cely
systém moze byt prepojeny so snima-
cimi kamerami. Vdaka tomuto rieSeniu
mozno dosiahnut manipulaciu so su-
Ciastkami roznych rozmerov. Prototyp
robota bol testovany pre rdzne priemy-
selné aplikacie. Otvorenymi zostavajd
nadalej inZinierske nastroje a progra-
movanie robotického systému s nizSou naro¢nostou. Tieto aktivity
sU sucastou projektu Rosetta.
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