110804

40

Manipulacia robotov KUKA
medzi dopravnikmi

Na manipuldciu, ¢iZe na premiestriovanie
vyrobkov alebo materialu, sa najlepsie ho-
di ¢lovek. Ak vs$ak rastia mzdové naklady,
pracovnik nepracuje v pozadovanej kvalite,
je casto praceneschopny alebo neustale
chodi faj¢it, niekedy treba zvazit, ¢i nena-
stal ¢as na zmenu. Dalfm, moZno este do-
leZitej$im hladiskom na nasadenie manipu-
la¢ného robota, byva vSak bezpeénost
prace, najmi ak ide o zariadenie ohrozuju-
ce zdravie. Tak je to aj v pripade manipula-
cie v pracovnych zénach lisov, pri fyzicky
naro¢nej praci alebo praci v nepriaznivych
pracovnych podmienkach. Tato uvaha nés
stale CastejSie privadza k tlohe vymenit
pracovnika za manipulator. Takymto mani-
puldtorom moze byt robot KUKA.

Pohlad do riadiacej skrine robota.
Citatova karta CAN-Bus.

Vpravo dole sa nachddza rozsirenie
digitalnych vstupov a vystupov.

Robot musi byt vybaveny nejakym uchopo-
vacim zariadenim (greifer), ktoré musi
zvladnut uchopenie, prenesenie a poloZe-
nie manipulovaného materidlu. Niektoré
firmy vyrabaju celé stavebnice komponen-
tov, z ktorych je mozné zostavit kompletné
uchopovacie zariadenie a zaroven ho pres-
ne nastavit na pozadovanu aplikaciu. Ak st
vyrobky velmi rozdielne a nie je mozné zo-
strojit uchopovacie zariadenie tak, aby
mohlo obsluzit vSetky typy vyrobkov, moze
sa zostrojit ako vymenné. Vymenu uchopo-
vacieho zariadenia mé6ze vykonavat obslu-
ha pracoviska pri zmene typu vyrabaného
vyrobku alebo vymena moze byt automati-
zovana pomocou rychlospojky.

V pripade odoberania alebo odkladania
materidlu na uréené miesto beziaceho do-
pravnika, musi byt robot s dopravnikom
dostato¢ne presne synchronizovany. Robo-
ty KUKA riesia synchronizaciu s dopravni-

Cakanie pri vstupnom dopravniku.
Uchopovacie zariadenie (greifer)
s prisavkou.

kom pomocou $pecidlnej jednotky s rych-
lym ¢itacovym vstupom. Do ¢itacovej karty
je zapojeny impulzny snimac, z ktorého sa
mechanickym prevodom odvodzuje pohyb
dopravnika. Z hodnoty c¢itacového vstupu
sa nasledne vypocitava poloha dopravnika
pre robota. Celu zostavu synchronizacie je
nutné este doplnit $tartovacim snimacom,
ktory zaistuje definovany bod zaciatku
¢itania. Bezna ¢itacova karta pre roboty

Okamih odoberania obrazovky
zo vstupného dopravnika

Okamih vlozenia obrazovky
do vystupného dopravnika

KUKA je dvojkandlova a pomocou nej mo-
Zeme pripojit sledovanie dvoch nezavislych
dopravnikov.

Pretoze roboty KUKA $tandardne obsahu-
ju a pouzivaju zbernicu CAN, ¢itacova kar-
ta pre dopravniky je tieZ pripojena na uve-
dent zbernicu. Zbernicu moézeme dalej
vyuzit na rozsirenie digitalnych alebo ana-
logovych vstupov a vystupov bez nutnosti
dalSieho komunika¢ného procesoru a z to-
ho vyplyvajuceho zvySovania nékladov.
V pripade poziadavky zdkaznika nie je
problém doplnit robota aj o ini komuni-
ka¢na kartu. Sortiment komunika¢nych
protokolov je velmi rozmanity, pri¢om
z najznamejsich su to napriklad Ethernet,
Profibus, Interbus, Bosch atd.

Cakanie na volné miesto
na vystupnom dopravniku

V zobrazenej aplikacii robot odobera obra-
zovky z gondol vstupného dopravnika
a prenasa ich do gondol dopravnika vy-
stupného. Dopravniky sa neustale pohybu-
ju, a nie su medzi sebou synchronizované.
Uchopovacie zariadenie je vyrobené z hli-
nikového profilu, na ktorom je namontova-
na velka prisavka. V prisavke je ovladany
podtlak pomocou elektromagnetickych
ventilov, ktory je kontrolovany podtlako-
vym snimac¢om. Celé robotické pracovisko
je oplotené a vybavené dverami s bezpec-
nostnymi elektronickymi zamkami.
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