Robotika

pre automobilovy priemysel

Spoloé¢nost InPro - electric, s. r. 0., bola zalozena v roku 1996 ako jedna z dcérskych

pobodiek materskej firmy vo Wolfsburgu. Vyvoj firmy bol spity s postupnym rozvojom
automobilky VW v Bratislave, kde sa nachadzaji1 aj nase pocetné aplikacie. Predovsetkym
tieto referencie a zvladnutie najnovsich technoldgii umoznilo nasej spolo¢nosti aj dalSie

aplikacie mimo tizemia Slovenska. Technoldgia robotov je dolezitou suéastou pésobenia

nasej spolo¢nosti pre ich Siroké uplatnenie najma v automobilovom priemysle.

Aplikacie priemyseinych robotov
vo zvarovniach automobiliek

Silnejuci tlak v dosledku konkurencie v oblasti automobilového
priemyslu kladie tvrdé podmienky na kritéria kvality, presnosti
a opakovatelnosti pri obrovskom pocte vyrobenych kusov. Pritom
miera automatizacie vyrobnych liniek sa v poslednych rokoch ne-
ustdle zvySuje. Prave pouzitie priemyselnych robotov vo velkom
rozsahu (aZ stovky robotov pri vyrobe jedného modelu auta) sa
ukazalo spravne aj vdaka ich flexibilite a vhodnosti pouZitia pri ne-
bezpecnych a technologicky naro¢nych operaciach.

V pociatoénych fazach nasadzovania robotov vo zvarovniach robo-
ty nahradzali Tudské pracovné sily pri klasickom bodovom odpo-
rovom zvarani, ktoré tvori vac¢sinu zvarov na Kkarosérii. Vyhodou
nasadenia robotov bola ich nosnost (bodové zvéracie klieSte maju
vahu 50 az 200 kg), presnost (radovo okolo 0,1 mm) a rychlost
umiestiiovania zvarov (vykonanie zvaru cca 1,5 s, preorientovanie
nastroja medzi zvarmi standardne 0,5 aZ 5 s podla naro¢nosti po-
hybu). V takychto aplikaciach robotov sa zvic¢$a bodové zvaranie
kombinuje s manipula¢nymi robotmi, ktoré nahradzaju dopravni-
kové systémy. Typickou aplikaciou je zariadenie s niekolkymi ro-
botmi, ktoré maji kombinovany nastroj — bodové klieste a upinac.
Po uchopeni dielov roboty vloZia diel na prislu$né miesto v karo-
sérii, upinacia technika zariadenia riadena PLC tento diel upne
a roboty vykonaju postupnost zvaracich bodov. PLC plni v takejto
aplikécii tlohu mastera, komunikuje s robotmi optickou zberni-
cou, roboty dostavaju prislus$né ¢islo programu, povolenia a cez
PLC sa roboty synchronizuju systémom povoleni a tzv. blokovani.
Blokovania st signaly medzi robotmi realizované pomocou tzv.
hand-shake, ktoré sluzZia na zamedzenie koliznych stavov v Kritic-
kych oblastiach.

Priemyselné roboty sa tiezZ hromadne nasadzuji pri navarani svor-
nikov, zvarani MIG/MAG, nitovani, pri nanasani lepidla, zalisovani
lemov, kontrolnom merani, vitani otvorov ¢i utahovani skrutiek.
Vynimkou nie je ani realizovanie niekolkych z uvedenych techno-
logickych operacii jedinym robotom, pricom prislu$né technolo-
gické nastroje su na viacerych hlavich a vymena nastrojov sa vy-
konava pomocou ,systému docking“. Modularitu technologickych
hlav zabezpecuju elektrické, optické konektory a pneumatické
rychlospojky umiestnené na sty¢nej prirube robota.
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V poslednych rokoch zazivajii boom v tejto oblasti laserové aplika-
cie, pri ktorych je vyuzitie ludskych pracovnych sil v dosledku Zi-
vot ohrozujuceho Ziarenia takmer nemozné. NajpocetnejsSie vyuZi-
tie najdeme pri laserovom zvarani, laserovom letovani (zataveni
pridavného materialu, napr. medi, do spoja pri dopade laserového
luca s vykonom radovo niekolko kW a posobenim nahrievacieho
prudu) a pri laserovom rezani. VSetky tieto operacie sa uskutoc-
nuju v uzavretych kabinach s povrchom, ktory pohlcuje pripadné
odrazy a uniky ziarenia. Ako typicku aplikdciu spomenieme zaria-
denie laserovej kabiny pozostavajticej zo 4 laserovych agregatov
Nd:YAG, z 10 laserom zvarajacich robotov, 2 letovacich robotov
a z upinacej a dopravnikovej techniky. Po dopraveni karosérie
do kabiny sa tito uzatvori a nasleduje upnutie karosérie upinacou
technikou. Po upnuti dostavaju roboty povolenie na zvaranie
a v priebehu asi 50 sekuind umiestnia na karosériu niekolko lase-
rovych zvarov. Zdielanie 4 laserovych agregatov 12 robotmi je za-
loZzené na rozdeleni vystupu 1 laseru vyhybkami na niekolko
optickych tras a na pouziti technoldgie zvarania s nazvom flip-flop.
(V tomto pripade 2 roboty vykonavaju paralelne prerusovany zvar,
pricom presnou synchronizaciou riadenia prekldpania vyhybiek
na prislu$nu opticku trasu umiestnuje 1 robot zvar a jeho naproti-
vok vykondva pohyb v medzere zvarov).

Pri v8etkych aplikaciach priemyselnych robotov délezitd dlohu zo-
hrava dosledna predprojektova priprava — navrh hardvéru, prog-
ramovanie, instaldcia, uvedenie do prevadzky, programovanie
robotov a ¢asovo a odborne najnaro¢nej$ia — optimalizacia zaria-
denia. K hlavnym pojmom pri tom patri procesna bezpec¢nost a do-
ba taktu zariadenia.
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