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Pohlad na sucasny stav
rozvoja robotiky (1)

Mikulas Hajduk, Juraj Smréek, Vladimir éop, Vladimir Balaz

Uvod

Historia vyvoja nasadzovania robotov, charakteristicka permanent-
nym rastom, zaznamenala v rokoch 1992 — 1994 pokles odbytu
priemyselnych robotov. Bolo to spésobené najmi redukciou ich
nasadzovania predovSetkym v automobilovom priemysle.
Vyznamni vyrobcovia robotov v obave z nasytenia trhu priemysel-
nymi robotmi zacali viac investovat do rozvoja robotiky pre oblast
sluzieb, servisnych ¢innosti a réznych dalSich oblasti mimoprie-
myselnych ¢innosti. Doterajsie skusenosti potvrdzuju, Ze prave ta-
to mimopriemyselna zona otvara Siroké pole posobnosti robotiky.
Tento trend ma technicku podporu v nebyvalom rozvoji riadiacej
a komunikacnej techniky, senzorov a pohonov. Pozornost sa su-
streduje najmi na mobilné roboty s réznou manipula¢nou a tech-
nologickou nadstavbou. Uplatnia sa rovnako dobre v atémovych
elektrarnach, pri pomoci imobilnym a telesne postihnutym ITudom,
v medicine, ako napr. aj pri upratovani. V prevadzke su prototypy
servisnych robotov na tankovanie pohonnych hmét do automobi-
lov, lietadiel, na ¢istenie okien vy$kovych budov. Iné opravuju fa-
sady, prenikaju do prac pod vodou a v neposlednom rade lietaju
do vesmiru, kde sa stavajui nepostradatelnym zariadenim kozmic-
kych lodi pre r6zne montazne ¢i opravarenské ¢innosti a pomoc-
nikmi pre kozmonautov. Novovznikajucou kategoériou robotov st
tzv. osobné roboty pre zabavu, volné chvile, ale aj roboty ako part-
neri Iudi pri roznych $portoch a hrach.

Trendy vyvoja robotiky

Zaciatky, ale aj neskorsie vyvojové obdobia robotiky, su spojené
s rozvojom robotiky v General Motors [GM]. V roku 1961 bol
v GM instalovany prvy robot Unimate na obsluhu lisu — odobera-
nie suciastok. GM prvykrat instaloval dva roboty pre technoldgiu
bodového zvarania v r. 1967. V nadviznosti na to vznikla prva lin-
ka s 28 robotmi pre bodové zvaranie a do prevadzky bola uvedena
v roku 1970.

V 80. rokoch az do zaciatku 90. rokov minulého storoc¢ia pocet in-
stalovanych robotov dosahoval ndrast na trovni dvojnasobku za
kazdé 3 roky. V rokoch 1992 —1994 v$ak doslo k stagnécii a Statis-
tika zaznamenala az 30 % pokles vyroby oproti predpokladu prog-
nozy (obr. 1). Ako dovod sa uvadza nasytenost v tradi¢nych oblas-
tiach aplikdcie, ako bodové zvaranie, strihanie a obsluha lisov.
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Obr.1 Vyvoj vyroby robotov do roku 1997

Vyrobcovia na tento vyvoj reagovali dramatickym zniZenim cien
robotov, ¢o nasledne otvorilo oblast ich nasadenia aj pre mensie
prevadzky, ale tiez investi¢nu vymenu starych robotov za nové.

Aj napriek poklesu nasadenia robotov v spominanom obdobi, ,,otec
robotiky — J. F. Engelberger, pre 26. sympozium ISIR (Interna-
tional Symposium on Industrial Robots) vyhlasil heslo ,ROBO-
TICS, The Bright Future®. Celkovy pocet instalovanych robotov vo
svete od r. 1998 ilustruje obr. 2.

Nové pristupy oblasti aplikacii v ndslednom obdobi sa dynamicky
rozSiruju. Vyuzitie robotov prechadza od klasickych strojarskych
aj do nestrojarskych oblasti a oblasti ,,nepriemyselnych“ a sluZieb.
Tieto trendy ustia do vyvoja a konstrukcie novych kategorii a no-
vych generdcii robotov (obr. 3).

V strojarskych procesoch tieto trendy v aplikaciach robotov tstia
najmi do sekundarnych oblasti, ako je napr. priama podpora vyro-
be (vymena nastrojov, meranie a pod.) a v nevyrobnych procesoch
do terciarnej oblasti, ako st servisné ¢innosti (Cistenie strojov
a ich okolia, realizdcia tuloh udrzby a pod.). VyuZitie robotov v tzv.
nestrojarskych odvetviach sa rozsiruje najmi v polnohospodar-
stve, pri spracovani potravin, rehabilitdcii a inde.

Novou kategdriou robotov sa stavaju servisné roboty, ktorym sa
pripisuje velka perspektiva a vyrazny dynamicky vyvoj. Ich rozvoj
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Obr.2 Celkovy pocet inStalacii robotov vo svete od roku 1998
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Obr.3 Oblasti aplikacie robotov




je podporovany na jednej strane neatraktivnostou pracovnej aktivi-
ty ¢loveka v urcitych profesnych oblastiach, na druhej strane je to
odovodiované aj tym, Ze v sucasnosti sa zaznamenava éra vse-
obecného rozvoja Iudskych zdrojov.

Priemyselné roboty

Konstrukcie robotov sa v zavislosti od usporiadania kinematickej
Struktury realizuju vo dvoch typoch (obr. 4). Prvym typom je kon-
cepcia s tzv. otvorenym kinematickym retazcom, ktora vyuziva ro-
ta¢né a transla¢né kinematické dvojice. Tento typ je najrozsirenej-
8i. Pocet nezavislych stupniov pohybov pri tychto robotoch je pit az
Sest. Hlavny pohybovy systém je tvoreny tromi pohybmi. Druhu
Cast tvori zapéstie s 2 az 3 dvojicami, najéastejSie rota¢nymi Kine-
matickymi. Podla kombin4cii transla¢nych a rota¢nych pohybov
zdkladného pohybového systému obsahuje klasifikdcia robotov
podla suradnicového systému tieto systémy: kartézsky, cylindric-
ky, sféricky a anguldrny Vzhladom na rastuce poZiadavky na pre-
snost, rychlost pohybov, ale aj na spolahlivost, koncepcie prvého
typu uZ nedokazZu posuvat svoje technické moznosti. Ako odpoved
na nové vyzvy sa predstavili roboty postavené na koncepcii para-
lelnej kinematickej struktury (tripod, hexapod...). K prednostiam
tejto koncepcie robotov patri napr. presnost do 0,0025 mm, vyssia
rychlost pohybov (aZ trojnasobna) pri vysokych hodnotéach zrych-
lenia, pomer nosnosti k vlastnej hmotnosti je 1: 1,7 (pri tradi¢nych
kibovych robotoch je to pomer 1 : 10) atd.
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Obr.4 Klasifikacia priemyselnych robotov podla kinematickej
Struktary (zdroj: IRF - International Federation of Robotics)

Roboty s paralelnou $truktirou sa vdaka svojej pevnosti koncep-
¢ne presadzuju aj ako ,,obrabacie stroje”, kde namiesto uchopova-
cej hlavice nesu technologicka jednotku. Prognéza ich aplikacii
smeruje do oblasti montaznych uloh a vSeobecnych uloh, ktoré
vyZaduju vysoku presnost, ako su napr. opera¢né zakroky v me-
dicine.

Posledné desatroc¢ie sa vyznacuje najmi rozvojom riadenia, apli-
kacii senzorov, komunika¢nych a informac¢nych technoldgii a po-
¢itacovej inteligencie, ktoré menia ich doterajsiu Strukturu na
Struktiru multiagentnd. Skupinové nasadenie robotov vdaka
informa¢nému prepojeniu vystupuje v automatizovanom procese
ako kolektiv robotov. V tomto pripade sa pri poruche niektorého
robota linka nezastavuje, ale ostatné roboty preberaju jeho tlohu,
pripadne si tlohu rozdelia, a to vratane vymeny a podavania si na-
strojov.

Pocitacové grafické technoldgie sa rychlo implementovali pre ana-
lyzu a simulaciu tak v kons$trukcii robotov, ako aj pri projektovani
vyrobnych systémov s robotom. Simuldcia vo virtudlnej realite po-
skytuje maximalne detailné prostredie redlneho sveta robotizova-
ného pracoviska.

Off-line programovanie je uZ nutnym prvkom systému
CAD/CAM. Univerzalny riadiaci systém pre robot (universal ro-
bot controller) bol uvedeny na trh v roku 1999 a v nadviznosti na
to doglo k zjednoteniu programovacich jazykov. Dal§im vyznam-
nym technickym ¢rtdm vyvoja robotov je schopnost paralelného
spracovania uloh — multitasking. Nové riadiace jednotky robotov
umoznuju prijimat tdaje priamo z CAD, ale aj moznost ovladat ro-
bot priamo z aplikdcii CAD.

V r. 2001 na Hannover Messe firma Kuka Roboters predvadzala
novy systém Control Web, ktory vyvinula spolo¢ne so spolo¢nos-
tami Sick, Lenze a Phoenix Contact. Novy internetovy nastroj do-
voluje obsluhovat a diagnostikovat kazdy inteligentny prvok i vel-
mi zloZitého robotizovaného systému.

Jednoducha obsluha, efektivne programovanie, moduldrna kon-
cepcia a rozsirujuce sa funkcie robotov, ako aj nizke prevadzkové
naklady, to st zédkladné predpoklady nasadzovania priemyselnych
robotov do vyrobnych a manipula¢nych procesov. Priemyselné ro-
boty, maximalne prispésobivé poziadavkam zdkaznika, sa v sucas-
nosti stavaju neoddelitelnou sui¢astou automatizovanych vyrob-
nych prevadzok.

Prednosti sucasnych priemyselnych robotov:

e Priaznivy pomer cena/vykon

e Priaznivy pomer manipula¢nd zona/zastavaci priestor
e Nizke prevadzkové naklady

e Vysokd spolahlivost

e Okamita in$talovatelnost

e Autondémnost

¢ Inteligentnost

e Komunikativnost

e Multifunkénost

e Vyuzitie virtudlnej reality pre off-line programovanie

Pokracovanie v budiicom Cisle.
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