Manipulacia
s vyuzitim robotov ABB

Nasadenie priemyselnych robotov v réznych aplikaciach

sa za posledné roky stalo samozrejmostou. Robot sa stal
beznou sui¢astou vyrobnych hal a prevadzok, aby ulahdil
pracu ludom a aby ich nahradil tam, kde pracovné
podmienky uz nespiﬁajﬁ Standard sucasnych poziadaviek.
Dal, nemenej vyznamny aspekt vyuzitia robota je zvySenie
produktivity a kvality prace, ¢o st najvyznamnejSie faktory

Vyuzitie priemyselnych robotov m6zeme rozdelit na dve zakladne
oblasti. Prvu tvoria technologické aplikacie, v ktorych sluzi robot
ako ,nosic¢“ roznych vystupnych hlavic a nastrojov, pricom najbez
nej$imi aplikaciami su oblikové a bodové zvaranie, trieskové ope-
racie, nanasanie farby, lakovanie, tmelenie, ¢istenie a mnohé dalsie.
Degradovanie robota len na ,nosi¢“ nie je celkom spravne, kedze
kazda technoldgia vyzaduje velmi tizke prepojenie riadiaceho sys-
tému s perifériami, ktoré danu technolégiu zabezpecuju. Druhd,
velmi vyznamnu skupinu tvoria prave manipula¢né operacie, ktoré
ziskavaju na vyzname okrem iného aj vdaka stipajicej cene prace
a tlaku na zvy$ovanie uz spominanej produktivity a kvality.

Slovo manipuladcia méze vzbudit dojem, Ze ide o velmi jednoduchu
az trividlnu ulohu, kde staci zadefinovat bod A na vstupnom mani-
pula¢nom mieste, bod B na vystupnom mieste, zadefinovat para-
metre pohybu a tloha je splnend. Samozrejme, v praxi je situdcia
odli$nd. S pokrokom rastd na jednej strane moznosti robota,
na druhej strane je vyrobca nuteny pod tlakom spotrebitela vyvijat
sposoby, ako vyuZit robot pre nové a, samozrejme, komplikovanej-
Sie tlohy s velkym poc¢tom réznych typov vstupujucich produktov,
Casto chaoticky usporiadanych, ¢im rastie celkova naroc¢nost
na vykon a flexibilitu.

Pri rieSeni tloh manipulacie existuje niekolko zakladnych otazok,
ktoré ovplyviiuju samotny navrh a neskorsie rieSenie pracoviska.
Vidy treba definovat vstupné a vystupné manipula¢né miesto.
Obvykle tieto miesta tvori systémova paleta s presne definovanymi
poziciami pre polotovar, tieZ to mozu byt rézne typy dopravniko-
vych systémov. Ked nemozno presne definovat polohu polotovaru
na vstupe, vyuzivaju sa optické systémy, ktoré su urcené na rozli-
Sovanie typu, polohy, rychlosti a orientacie v priestore. Ich konek-
tivitou s riadiacim systémom robota mozno potom prispdosobit cely
proces v zavislosti od meniacich sa podmienok

a vytvorit tak urcity stupen adaptivity celé-
ho zariadenia. Podla ¢innosti, ktoré
robot vykona medzi vstupom a vy-
stup, delime manipuldciu na nie-
kolko podskupin, z ktorych su
najvyznamnejSie paletizacia, zber
a triedenie, obsluha strojov, balenie
a niektoré dal$ie Specialne apli-
kacie.

Jednou zo zékladnych pod-
skupin manipulécie je paleti-
zacia roéznych produktov.
Paletizacia kladie $pecifické
naroky na robota, ktorého .
kongtrukcia musf byt dosta- -
to¢ne robustna a musi sa vy-
znacovat velkym manipulac-

Paletizacia s robotom IRB 6600
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dosiahnutia ispechu v dneSnom podnikani.

nym priestorom, aby bolo mozné splnit poziadavky zakaznikov
na vytvaranie roznych paletizaénych schém v zavislosti od rozme-
ru a hmotnosti distribuovaného tovaru. Nezanedbatelnu ulohu na
splnenie poziadaviek zohrava aj dostato¢na vykonova rezerva po-
honov a dostupny kruatiaci moment. Tieto charakteristiky robota
maju velky vplyv na flexibilitu, vysledny ¢as cyklu a tym aj na pro-
duktivitu celého zariadenia. Styri zakladné modelové rady robotov
ABB (IRB 640, IRB 4400, IRB 66xx, IRB 76xx) su predurcené
na paletizaciu a spifiajui aj najnaro¢nejsie poziadavky nasich zédkaz
nikov. MoZnost manipulovat s predmetmi do hmotnosti az 500 kg
a ,nastohovat“ paletu do vysky troch metrov nam davaju dostatoc¢-
ny priestor na realizdciu takmer akejkolvek tilohy.

Samostatni oblast tvori ndvrh manipula¢nej hlavice, urcenej
na uchopenie produktov. Najc¢astejSie sa vyuZivaju rieSenia zaloZe-
né na ejektore s vakuovymi prisavkami, mechanické, magnetické,
pripadne kombindacie uvedenych principov. ABB pontika niekolko
typov univerzalnych hlavic SmartGrip uré¢enych na manipuldciu
s roznymi produktmi s moznostou uchopenia jedného alebo viace-
rych predmetov naraz, ¢im mozno vyrazne znfZit ¢as cyklu. Uzke
prepojenie manipulacnej hlavice s riadiacim systémom robota,
moznost ovladat jednotlivé segmenty, moznost spracovat pripadné
chyby a vysoka manipula¢na schopnost davaju priestor na vytvore-
nie takmer Tubovolnej paletiza¢nej aplikacie s minimalnym usilim.

Druhou vyznamnou oblastou
manipuldcie je obsluha
réznych techno-
logickych zaria-
deni. Vo vic¢sine
pripadov ide o ob-
sluhu obrabacich
strojov, paliacich
zariadeni, vstreko-
lisov a dalSich robotov.
Existuju urcité $pecidlne pripa-
dy, kde sa manipula¢ny robot zaroven

podiela na samotnej technoldgii. Takouto apli-
kéciou je napriklad obsluha ohranovacich li- |
sov. Robot musi zvladnut velmi $pecifické |
funkcie, aby vysledny produkt spliial kva-
litativne poziadavky. Dokonald synchroni-
zacia pohybu robota s pohybom nastroja
lisu je nevyhnutna na zabezpeclenie pred-
pisaného uhla ohybu tak, aby nebolo mozné zdeformovanie
ohybaného plechu. Uz malé oneskorenie pohybu alebo naopak
zrychlenie robota sposobi otvorenie alebo uzavretie ohybu a tym
vytvorenie nepodarku.

I ABE

Kombinovana
manipula¢na hlavica
na paletizaciu

Nie vzdy je mozné na obsluhu rdéznych zariadeni vyuZit klasické
sériové roboty, ktorych angularny pracovny priestor vytvara urci-
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té obmedzenia, aj ked opera¢né schopnosti robota mozno vyrazne
roz8irit pouzitim r6znych druhov polohovacich zariadeni a pojaz-
dovych dréh (az do dizky 41 m). Na tieto pripady sa vyuZivajt
portalové roboty (IRB 840), urcené $pecidlne na obsluhu velkych
pracovnych oblasti do rozlohy az 150 m?. Nosnostou do 160 kg
mozu obsluhovat niekolko zariadeni sucasne a tym zniZit potrebné
investicie do technoldgie.

Ostatné roky stupa obluba nasadzovania paralelnych $truktur ro-
botov. Okrem trieskovych operacii, kde sa vyhodne vyuZiva vyso-
ka tuhost paralelnej konstrukcie, sa tento typ robotov s velkym
uspechom nasadzuje aj na rézne manipula¢né operacie ako triede-
nie, zber alebo balenie. Zastupca tohto typu robota, flexpicker IRB
340, ma niekolko vynimo¢nych vlastnosti, napriklad titul najrych-
lejsi sériovo vyrabany robot na trhu. S mozZnostou urobit 150 cyk-
lov za minudtu (25 x 300 x 25 mm/0,1 kg) poskytuje neobycajny vy-
kon. Robot IRB 340 s krytim IP 67 a certifikditom do ¢istého
prostredia je vynikajuci nastroj na manipuldciu s réznymi produkt-
mi v potravinarskom, elektrotechnickom alebo hygienickom prie-
mysle s hmotnostou az do 2 kg.

Robot Flexpicker IRB 340 s paralelnou konstrukciou

Urc¢itym sposobom je $pecidlnou manipula¢nou tlohou apretacia,
odihlenie, brisenie a ¢istenie odliatkov uré¢enych hlavne pre auto-
mobilovy priemysel. Deliace roviny a vtokova sustava tvoria mate-
ridl, ktory treba odstranit. V tomto pripade drzi odliatok robot a po-
mocou stacionarnych nastrojov sa prebyto¢ny material odstrani.
Sily vznikajuce pri trieskovom obrabani a poziadavka vysokej pre-
snosti opracovavanych ploch kladu vysoké naroky na tuhost celej
sustavy a opakovanu presnost polohovania, ktora sa v zavislosti
od typu robota pohybuje v rozmedzi 0,03 aZ 0,1 mm, ¢o vytvara vel-
mi dobré predpoklady na realizaciu aplikacii tohto druhu.
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Apretacia a opracovanie odliatkov

Z uvedeného prikladu vyplyva urc¢ita moznost integracie viacerych
operacii na robotizovanom pracovisku a tym dosiahnutie vy$sSej vy-
uzitelnosti a efektivnosti celého zariadenia. Relativne beZné je pra-
ve spojenie manipula¢nej operacie s niektorou z technologickych
operacii, ktora zniZuje nepriaznivy pomer medzi ¢asom cyklu
obsluhovaného zariadenia, ktory je zvycajne dlhsi, a casom cyklu
robota.

Trendy pocitacovej podpory vyroby (CIM) sa prejavuju aj v oblas-
ti nasadzovania robotizovanych pracovisk. Vyuzivanie softvé-
rovych nastrojov na skratenie ¢asu potrebného na oZivenie pra-
coviska a na vytvaranie neskor$ich modifikacii je samozrejmost.
Pri podpore spomenutych aplikdcii ide najmid o produkty ako
PalletWizard™, ktory je urceny na off-line programovanie paleti-
za¢nych pracovisk, alebo PickMaster™ s rozsirenim o opticky sys-
tém, ktory je urceny na podporu triedenia bez ohladu na to, ¢i st
predmety Iubovolne usporiadané alebo indexované v presnej polo-
he. Samostatnu kapitolu tvoria diagnostické a vizualiza¢né progra-
my urc¢ené na zber informacii z produkcie v realnom c¢ase zastu-
pené programom WebWare™,

Vyroba podporovana pocitatom a navrh aplikacii

Nova generacia riadiaceho systému IRC5, ktory dalej rozsiruje
schopnosti robotov, hlavne moznost synchronizacie pohybu az sty-
roch roznych typov, dava priestor na vytvaranie ovela zloZitejsich
a sofistikovanejsich systémov.
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