Navrh robotizovaného pracoviska
pomocou CAD - RobotStudio™

Systémy CAD sa stali neoddelitelnou sticastou navrhu priemyselnych zariadeni. Oblast vyvoja robotizovanych pracovisk

nie je vynimkou. Spolo¢nost ABB vyvija a dodava CAD softvérovy produkt RobotStudio™ uréeny na navrh a komplexni

simulaciu, ktorého moznosti sa daji vyuzif v priebehu celého Zivotného cyklu robotizovaného pracoviska. RobotStudio™

vam predstavime na zrealizovanej dodavke robotizovanej linky uréenej na zvaranie predného pozdlzneho nosnika karosérie.

Navrh pracoviska

Dispozi¢ny navrh, vyber vhodnych robotov a jednotlivych perifé-

rii vychadza z poziadaviek zdkaznika na dané pracovisko. Na zva-

rania nosnika obsahuju zdkladné vstupné tdaje nasledujice

informacie:

* technoldgia — manipuldcia, odporové zvaranie a oblikové zva-
ranie,

e takt linky — maximalny Cas na realizaciu danej operacie,

* geometria a hmotnost jednotlivych dielov,

* pocet a pozicia bodovych odporovych zvarov,

» dizka, pocet a umiestnenie oblikovych zvarov,

* minimdlny ¢as bez obsluznej prevadzky na vstupe linky.

Navrh pracoviska musi zohladnit aj umiestnenie linky v ramci
vyrobnej haly vzhladom na priestorové moznosti, logistiku, tok
materialu, ergonémiu obsluhy, dostupnost pre tidrzbu a servis.

Uvedené kritéria sluzia ako podklad pre ,,hruby“ navrh pracovis-
ka v 2D, pri ktorom si pouzité priblizné metédy na vyhodnotenie
zadanych kritérii tak, aby splnili poziadavky zdkaznika. Zaroven
je tento navrh pouzity ako podklad pre podrobnd simuléciu a tes-
tovanie v programe RobotStudio™.
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Obr.1 Od palety az po vystup

Obr. 1 znazornuje priebeh jednotlivych operacii v ramci linky tak,

ako vznikol z analyzy uvedenej v predchddzajicom texte. Linka

je symetricky rozdelend na vyrobu Iavej a pravej strany dielu:

e diel vstupuje do bunky v palete na dopravnikovom systéme
indexovany v presnej polohe,

* manipulac¢ny robot odoberie jeden zo $iestich dielov v palete,

na stacionarnych odporovych kliestach st v definovanej pozicii

urobené zvary,

* manipula¢ny robot vloZi diel do upinacieho pripravku na otoc¢-

nom polohovacom stole,

zvaracie roboty (MIG/MAG) urobia oblikové zvary,

otoc¢enim polohovacieho stola okolo zvislej osi a odobratim die-

lu obsluhou je ukonéend operacia na jednej strane dielu,

operacie na zrkadlovom diele su realizované s posunutim taktu

o polovicu, ¢o znamen4, ze manipulacnym robotom trva opera-

cia dvojnésobok ¢asu ako zvaracim robotom.

Dosiahne robot na diel aj v zadnej polohe palety? Stihnd roboty
dand tlohu véas? Vzniknd neziaduce prestoje? Bude mat mani-
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pulaény robot dost miesta na vlozenie dielu do pripravku? Akud
geometriu hordka potrebujeme, aby sme ,,dosiahli“ vsetky zvary?
Nebrani jedna z Casti pripravku v dostupnosti zvaru? Odpovede
na tieto a podobné otdzky ndm pomdze zodpovedat simulacia pra-
coviska v priestore 3D.

Obr.2 Pohlad na robot v maximalnej a minimalnej polohe

Overenie dostupnosti periférii

Na ziklade vyhodnotenia dosahu, nosnosti a poétu kibovych spo-
jeni zvoleného robota ziskame zakladny pracovny priestor, v kto-
rom by sa mali nachddzat vietky periférne zariadenia. Ulohu
komplikuje koncovy efektor robota (nastroj, manipula¢nd hlavi-
ca, zvaraci hordk...), ktory pracovny priestor deformuje. To zna-
mend, ze redlny pracovny priestor robota uz nie je dany len kine-
matickou S$truktdrou robota, ale aj podmienkou na dodrzanie
technologickych uhlov pri zvarani, respektive zohladnenim geo-
metrie manipulaénej hlavice.

Naévrh vhodnej verzie robota a ur¢enie rozmerového usporiadania
linky je potom prienik kinematickej Struktdry robota, koncového
efektora a geometrie jednotlivych periférii. Priklad ovplyvnenia
pracovného priestoru robota je zobrazeny na obr. 2.

Overenie geometrie nastrojov

Overenie dosiahnutelnosti jednotlivych periférii je prvy krok
na ceste k redlnej linke. Teraz treba zohladnit technologicky pro-
ces, ktory bol spomenuty len okrajovo. Na obr. 3 je ukdzka ndvrhu
geometrie zvaracieho hordka a jeho vplyv na moznost vzniku ko-
lizie ramena robota a dielu. Cervenou farbou zvyrazneny horék je
z tohto pohladu nevyhovujuci a jeho geometria musela byt upra-
vena tak, aby bolo mozné realizovat zvary urcené v zadani pri zo-
hladneni poziadaviek danych technoldgiou zvarania (uhly naklo-
nu, odklonu, vplyv graviticie, smer zvarania atd.).

Urcenie geometrie ramien odporovych zvaracich kliesti je dalSou
ukazkou nutnosti ndjdenia vhodného prieniku medzi dosahom
robota, tvarom manipulac¢nej hlavice, geometrie dielu, pozicie
jednotlivych bodov a technologickych poziadaviek (kolmost elek-
trédy na rovinu bodu, tuhost elektrdd, pritlacna sila, dizka ra-
mien, typ kliesti atd’).
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Obr.3 Simulacia polohy horaka
pri zvarani drziaka brzdového potrubia

Test koliznych stavov

Kolizia je v tomto pripade zov$eobecnend a moze vzniknuit medzi
ktorymikolvek pohybujicimi sa ¢astami a stacionarnymi ¢astami
zariadenia linky. V praxi to znamena napriklad koliziu dielu drza-
ného robotom so stojanom na zvaracie klieSte. Bez priestorove;j si-
muldcie by bolo velmi tazké odhalit moznost vzniku kolizie jed-
notlivych zariadeni vzhladom na dodrZanie podmienok pre dand
technoldgiu.

Overenie ¢asu cyklu

Automobilovy priemysel a ¢as nemozno oddelit. Jednou z naj-
prisnejsie strazenych podmienok pri dodani linky je dodrzanie
stanoveného vyrobného ¢asu. Pri mnozstvach poéitanych radovo
v statisicoch znamena kazdé sekunda, ktora predizi vyrobny &as,
zvysenie nakladov o nezanedbatelni sumu.

V tomto pripade pontika RobotStudio™ niekolko vykonnych na-
strojov na urcenie ¢asu potrebného na dand operaciu. Od doko-
nalého zvladnutia modelu dynamickych charakteristik pohybu
na urcenie ¢asu potrebného
na trajektériu az po rozsire-
né vlastnosti simulécie jed-
notlivych technoldgii.

Optimalizacia

Kazdy navrh mozno do urci-
tej miery optimalizovat na
zaklade stanovenia réznych
kritérii. RobotStudio™ ako
nastroj pre off-line programovanie a simuldciu umoziuje vyuzit
¢as medzi navrhom a realizdciou na podrobnej$iu analyzu a odla-
denie detailov.

Obr.4 Pracovna linka v simulacii

Hlavny prinos vyuzitia RobotStudio™ v procese vyvoja nového
pracoviska je potom uspora investicii spojenych s dodatocnou
zmenou navrhu.
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RobotStudio™ verzia 5

potesenie zo skutocného offline programovania

Virtual Robot Technology™ « CAD import * Automaticky AutoPath™ « Program Editor
Optimalizacia drahy pohybu * AutoReach™ e Virtual Teach Pendant * Detekcia kolizii
Visual basic for Aplication (VBA) * Power Pac-y * True Upload and Download

The heart
of Robotics

www.abb.com/robotics




