- pre kazdého nieco

vy robot kontrolér IRC5

Spolo¢nost ABB uvadza svoju piatu generaciu kontrolérov pre roboty — IRC5. Tym uréuje nové

standardy pre svoj stavebnicovy princip, iplne novy, ergonomicky konstruovany operatorsky panel

Windows interface a plne koordinované multiriadenie az pre $tyri roboty pomocou funkcie MultiMove.

Novy kontrolér je Ustretovy voci zdkazni-
kom svojim znacne jednoduchym néa-
vrhom aplikicii, nastavenim, vykonom
a prevadzkyschopnostou jednej i viace-
rych robotizovanych buniek. KIGcovym
prvkom v tejto zakaznicky priatelskej kon-
cepcii je novy, vo svojej triede veduci pre-
nosny operatorsky panel FlexPendant
s doverne zndmym Windows rozhranim
a dotykovou obrazovkou. Stavebnicovy
systém znamend pre zdkaznika aj cenovo
efektivne investicie plne spliajice jeho
naroky a zaroven lahkd rozSirovatelnost
pre budice potreby. Je to skuto¢ne riese-
nie, ktoré vedie k zvySeniu ziskovosti po-
Cas celej Zivotnosti.

IRCS zdedil kompletny odskdsany softvér
existujiceho kontroléra S4Cplus a k tomu
niekolko vyznamnych vyhod vritane no-
vého MultiMove. Rovnako, ako jeho pred-
chodca, aj IRCS je na baze PC so vSetkymi
riadiacimi funkciami vykonanymi v soft-
véri, ale je tplne novy v koncepcii a kon-
struk¢nom vyhotoveni.

Stavebnicovy princip

Modularita IRCS je hlavnym krokom do-
predu v riadeni robota s logickym rozdele-
nim do modulov pre riadenie, pohony
a proces. Kazdy modul méze byt ulozeny
vo vlastnej skrini s rovnakym pddorysom,
takZe mo6zu byt naukladané na seba a tym
Setrit podlahovd plochu alebo ich mozno
rozmiestnit podla potreby pouzivatela.
Zavislost medzi modulmi je minimalna,
kazdy mé svoje riadenie a Standardnu
ethernetovid komunikaciu. Tato flexibilita
umoznuje ich jednoduché rozmiestnenie,
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usporiadanie a rozsirenie alebo vymenu
s minimdlnymi vplyvmi na ostatné mo-
duly.

Riadiaci modul IRCS pouziva Standardné
priemyselné PC. Tu sa vykondvaju vSetky
riadiace funkcie a vypoclty trajektérii az
pre Styri 6-osové roboty, plus pridavné osi
pre polohovadla, maximdalne pre 36 osi.
Skorsie verzie IRCS5 sa budu dodavat
s procesorom 566 MHz Intel Celeron (roz-
$iritelnym na 1,2 MHz), ale nasledujice uz
budd pripravené na osadenie najnovsimi
procesormi na trhu. Na module sa nacha-
dzajud aj pripajacie miesta pre procesné za-
riadenia, komunikacné siete, polné zber-
nice a bezpecnostné zariadenia. Je tu tiez
dostatok miesta pre zdkaznikove I/O karty,
ktoré mo6zu byt pridané v dalsej etape.

Modul pre pohony a zaroven procesor na
riadenie osi (250 MHz Motorola Power
PC) riadi polohu a rychlost az 9 servoosi
a servokariet pre pohony robota. Hlavné
servomotory si v 6-kusovom baliku (pre
6 osi robota) pre minimaliziciu prepéja-
cich kablov, komponentov a kariet, s dalsi-
mi osami doddvanymi v balikoch pre kaz-
dd dalsiu os zvlast. Az Styri moduly pre
pohony moézu byt pripojené k riadiacemu
moduluy, a tak riadit az $tyri roboty s ex-
ternymi osami, ¢o je zdklad pre aplikicie
MultiMove. Iba dva kable, pre bezpe¢nost
a Ethernet medzi riadiacim modulom
a modulom pre pohony, instalaciu zjedno-
dusuji, a preto je jednoduché

a cenovo vyhodné systém
rozsirovat o dal$ie roboty.

Je tu moznost zredukovat
riadiaci modul a modul
pre pohony do jedného
kompaktného modulu
rovnakého pddorysu, na-
zyvaného Compact Con-
troler, ktory je idedlnym
rieSenim pre bunku s jed-
nym robotom. Toto riese-
nie ma rovnaké funkcie
ako oddelené moduly
(nazyvané Flexibile Con-
troler) vrdtane moZnosti
pripojit dalSie moduly pre
pohony a rozsirit tak
bunku s jednym robotom

o dalsie roboty. Kompaktny modul po-
skytne menej priestoru pre pouzivatelské
rozhrania a straca sa moznost rozdelenia
riadiaceho a pohonového modulu.

Procesny modul je skrinka s rovnakym
formétom pripravena pre aplika¢né baliky
ako bodové zvaranie, oblukové zvaranie,
lepenie a iné. Ma rovnaké komunikacné
rozhranie a podorys ako riadiaci modul,
a preto sa dd rovnako pripojit k riadiacemu
kompaktnému aj oddelenému modulu.

Hlavnou vyhodou modularneho systému
pre zakaznika je pri rovnakom pddoryse
modulov a dvojkablovom prepéjani jeho
aiplné flexibilita pri usporiadani praco-
visk. Napriklad pri bunke s jednym robo-
tom mozu byt vSetky tri moduly poukla-
dané na sebe alebo jeden vedla druhého.
Tiez m6zu byt rozmiestnené az do 75 m
vzdialenosti (modul pre pohony musi byt
do vzdialenosti 50 m od robota).

Novy ovladaci panel
- FlexPendant

Druhou hlavnou vyhodou nového ABB
kontroléra je FlexPendant. Ten reprezen-
tuje vyznamny prielom v koncepcii aj
v technolégii. Fyzicky je jednotka lahka,
vazi menej ako 1,3 kg, je neobycajne pevna
s krytim IP54 a vyborne sadne do ruky,
pri¢om druha ruka ostdva volna. Prisposo-
bena je pravakom aj lavikom a ma farebnud
dotykovi 7,7-palcovi obrazovku (640 x
480 pixelov). Obrazovka sa Iahko
Cisti a je odolnd voci poskode-
| niu oblikovym zviranim od
1 m. FlexPendant ma len osem
| tlacidiel rychleho pristupu,
Styri stale a $tyri programova-
telné, jedine¢ni ABB trojsme-
rovd packu na ru¢né ovlddanie
| robota atlac¢idlo nddzového
vypnutia.

Softvér FlexPendant bol vyvi-
nuty v spolupraci s firmou Mi-
crosoft vyuzitim opera¢ného
systému Windows CE.NET a je
prvym otvorenym ovladacim
panelom robota na svete. ABB
je prvou firmou v oblasti prie-
myselnej automatizacie a robo-
tiky vyuzivajicou Windows
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CE, ktoré
su stale viac a viac

vyuzivané v komer¢nych
aplikaciach. St vysokoodolnym systémom
navrhnutym pre dvadsat$tyrihodinovi a
sedemdniovi produkciu s vysokou mierou
imunity proti virusom.

FlexPendant je len jednou z alternativ ko-
munikécie s robotom. Druhou, omnoho
efektivnejSou, je pouzitie PC, ktoré ma
viac moznosti s vyuzitim nového softvéro-
vého nastroja RobotStudio Online, ktory
bol vyvijany paralelne s IRCS a je sticastou
systému bez dalsich poplatkov. PC moze
byt pripojeny k riadiacemu modulu IRC5S
lokalne cez ethernetovi servisnu za-

suvku alebo dialkovo cez
podnikova siet.

Vykonny
SW nastroj

RobotStudio Online (RSOL) zjednodusu-
je instaldciu a konfigurdciu IRCS systému.
Programy moézu byt vytvarané a editované
jazyku ABB RAPID robot alebo prenese-
né zo simula¢ného softvéru RobotStudio.
Programy su posielané do riadiaceho mo-
dulu cez PC. FlexPendant sa potom pouzi-
va na jemné doladovanie a spdstanie pro-
gramu.

MultiMove

Tretou a zaroven najvyraznejSou vyhodou
IRCS systému je MultiMove, ktoré umoz-
nuje spolo¢né riadenie az Styroch robotov.
To znamena ohromny potencial redukova-
nia nakladov, zvySovania kvality a produk-
tivity a rozsirovania pola pésobnosti v ro-
botike.

MultiMove je tplne flexibilné z hladiska
moznosti prepinania medzi koordinova-
nymi a nezavislymi operaciami robotov v
ramci bunky. Vsetky $tyri roboty a pripo-
jené zariadenia v systéme IRCS5 mézu pra-
covat navzajom uplne nezavisle alebo mo-
zu mat plne synchronizované sekvencie a
pohyby. Roboty mézu tiez pracovat v sku-
pinich po dvoch alebo po troch a ziroven

ﬂs A

zvys$ny jeden alebo dva pracujd tplne ne-
zavisle.

Aj bez takto koordinovanych pohybov sa
Setria néklady z dbévodu zniZovania I/O
a komunikaénych prepojeni, pretoze $tyri
roboty aj s externymi osami st riadené
jednym riadiacim modulom. Zaroven sa
znizuje Cas pracovného cyklu elimindciou
komunikacie medzi $tyrmi samostatnymi
kontrolérmi.

Pouzitim jedného robota na manipulaciu
s dielom a ostatnych na nosenie néstrojov
sa otvara uplne ,,novy svet“ aplikicii a vy-
hod, kde sa manipula¢ny robot stava flexi-
bilnym pripravkom. Rychly Start od oka-
mihu, ked je diel
uchopeny,
bez prestoja
na poloho-
vanie, vys-
$ia relativna

rychlost medzi nastrojom a spracivanym
dielom a uplny pristup k vsetkym polo-
ham umoziuje, aby bol proces kompletne
ukonceny pocas jedného uchopenia.

Odborné schopnosti ABB z tridsiatich ro-
kov vy§voja a inStalacie viac ako 100 000 ro-
botov sa uplatnili aj pri IRCS kontroléri.
Preto IRCS reprezentuje najvacsi pokrok
ABB v technoldgii na riadenie robotov.
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