Robotika v priemysle

Jednou z hlavnych oblasti pésobenia spo-
lo¢nosti ATEC, automatiza¢na technika,
s. r. 0., je okrem nasadzovania riadiacich
systémov, projekénej cCinnosti, elektroin-
Stala¢nych prac a reviznych ¢innosti aj ro-
botika a jej uvadzanie do praxe.

Vicsina citatelov uz iste poznd vyhody i ne-
vyhody samotnej robotiky, ktora je v po-
slednej dobe Coraz castejSie sklofovand.
Podme sa teraz spolo¢ne pozriet na postup
pri vytvarani robotizovaného pracoviska,
ktory pozostava z navrhu, vyvoja, progra-
movania a uvedenia do prevadzky.

V st¢asnosti mozno programovanie robota
rozdelit na dve zékladné Casti. Prvou Cas-
tou je tzv. OFF LINE tvorba programu.
Predstavuje programovanie a simulaciu
pracovného prostredia a postupov robota
v nastrojoch CAD. Vystupom je pouZzitelny
zdrojovy kéd pre konkrétny typ robota.
V tejto faze sa vysoké naroky kladu na vy-
konnu vypoctovu techniku (SGI, Silicon
Graphics...), predov$etkym v oblasti ¢isté-
ho vykonu v necelo¢iselnej aritmetike.

Druhou ¢astou je programovanie uZ pria-
mo ,na mieste“, ¢iZze v redlnom technolo-
gickom procese. Ide o tzv. ON LINE prog-
ramovanie. Tu sa realizuju ¢innosti, ktoré
nie je mozné uskuto¢nit sposobom OFF
LINE. Patria sem roézne procedury, ktoré
je potrebné vykonat pred samotnym uve-
denim robota do prevadzky (tzv. oZivenie).
Takymito ¢innostami st napr. rézne mera-
nia (meranie néstrojov robota s cielom zis-
kat koordinaty TCP), kalibracie, meranie
dynamickych a zatazovych vlastnosti robo-
ta. Dalej je to aj samotné zavedenie progra-
mu vytvoreného metédou OFF LINE, defi-
novanie komunikacie, jej vstupov a
vystupov. Rie$enie problému ohybu redl-
nych privodov ku hlave robota tiez nie je
trividlnou zalezitostou. Vzhladom na kom-
plikované pohyby néstroja si to vyZaduje
odskusanie priamo v procese odladovania
programu robota.

Samozrejme, naprogramovanie robota je
mozné aj bez fazy OFF LINE. Vtedy cely

program vytvara programator, ktory je fy-
zicky priamo pritomny na robotickom pra-
covisku. Tento postup je vSak naro¢nejsi
na skudsenosti a priestorovi predstavivost
programatora.

Vyhodou OFF LINE programovania je naj-
mi nezavislost od ¢asu montaze zariade-
nia. Znamena to, Ze je mozné program vy-
tvorit uz pred tym, ako sa za¢ne montaz.
Tymto sposobom dokdzeme uSetrit nakla-
dy, ktoré su priamo spojené s pritomnos-
tou programatora pri technoldgii. Niekedy
st to radovo stovky hodin a v pripade, Ze je
technoldgia fyzicky vzdialena niekolko sto,
resp. tisic kilometrov, nie st zanedbatelné
ani naklady na dopravu. Nevyhodou je po-
merne vysoka cena softvéru a hardvéru,
ktoré su potrebné na chod a tvorbu simu-
lacie OFF LINE.

Cely proces sa zac¢ina navrhom a projek-
tom Kkons$truktéra zariadenia, ktory doda
programatorovi podklady potrebné pre si-
mula¢ny program CAD (napr. pre Rob-
CAD alebo IGRIP).

Tieto podklady obsahuju presny 3D model
pracovnej stanice, prip. celej technoldgie
vratane robotov, dopravnikov, upinacov,
obrabanych dielov, samozrejme v ¢iasto¢-
ne zjednodus$enej forme. Sucastou podkla-
dov byva aj technologicky postup ¢innosti
robota, napr. koordinaty zvaracich bodov,
tvary a umiestnenie zvarov, plochy pre na-
nasanie lepidla atd.

Avs$ak program robota nepredstavuju len
krivky, ktoré vykonava jeho koncovy bod
v priestore. DéleZitou ¢astou je komunika-
cia s nadradenym systémom, ako aj so za-
riadeniami, ktoré sa priamo zucastiuju vy-
robného procesu. Su to napr. zariadenia
na zvaranie, privaranie skrutiek a matic,
nanaSanie lepidla, meranie, manipuldciu
s obrdbanym dielcom atd. Nadradeny ria-
diaci systém predstavuje vo vic¢$ine pripa-
dov programovatelny logicky automat
(PLC/SPS). Robot v ramci systému tohto
automatu je zariadenim typu SLAVE, tzn.
riadiaci systém povoli/zakaze ¢innost ro-
bota podla potreby technoldgie. Naopak,
vo vztahu k technologickym zariadeniam,
ktoré maju suvis s robotom (klieste, cha-
padlo..., tzv. periférie robota) sa robot
sprava ako MASTER a riadi ich podla vlast-
ného programu.

Dolezitou ¢astou robotického programu su
aj operacie, ktoré sa priamo nezucastiuju
na vyrobnom procese, ale su jeho nevy-
hnutnou suc¢astou. Ako priklad spomenme

frézovanie zvaracich vymennych $piciek
robotickych kliesti, meranie zvaracieho
pradu a sily ramien kliesti vZdy po uréitom
pocte zvaracich bodov, Cistenie hordka
MIG/MAG atd. Rovnako je potrebné vy-
tvorit programy pre tzv. servisnu (4drZbar-
sku) poziciu robota, kedy ma obsluha moz-
nost pracovat s perifériami na hlave robota.

Délezitou podmienkou, ktord musi brat
programator do uvahy, je tzv. doba cyklu.
Predstavuje ¢as, za ktory sa musi techno-
logicka operacia kompletne uskutoc¢nit.
Preto je dolezité navrhnut postupnost ope-
racii a trajektorii pohybov robota tak, aby
sa tato doba neprekrocila. Casové analyza
pri roznych navrhovanych postupoch pra-
ce robota sa s uspechom riesi uzZ spomina-
nymi prostriedkami OFF LINE. S dodrza-
nim c¢asovych diagramov uzko suvisi aj
tvorba tzv. koliznych oblasti — v jednom
pracovnom priestore sa méze nachadzat
v jednom okamihu iba jeden robot, aby ne-
doslo k jeho mechanickému poskodeniu.
Doélezité je, aby program pre roboty, ktoré
maju pracovat v rovnakej oblasti, bol riese-
ny tak, aby na seba zbyto¢ne necakali.

Oblast programovania priemyselnych ro-
botov je Siroka a komplexna. V tomto ¢lan-
ku sme sa vam snazili pribliZit len cast
moznosti pri vytvarani robotizovanych pra-
covisk. Verime, Ze nase skusenosti v uve-
denej oblasti obohatia nielen vas, ale zZe
spolo¢ne dosiahneme vy$Siu kvalitativnu
aroven celého vasho vyrobného procesu.
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