ROBOTIKA

3 Produkty firmy ZTS VWU KOSICE a.s.,
v oblasti robotiky

ZTS WU KOSICE as., je akciovou spoloé-
nostou pdsobiacou v oblasti strojarenstva
a elektrotechniky. Vznik firmy sa odvija od vy-
¢lenenia casti Utvaru Konstrukcia byvalych
VSS, n. p., Kosice do Vyvojového zavodu v ro-
ku 1976. Organiza¢nymi zmenami po zacle-
neni do kombinatu ZTS Martin vznika v roku
1981 novy samostatny pravny subjekt
— ZTS Vyskumno-vyvojovy Ustav Kosice ako
stcast formujlcej sa integrovanej vyskumno-
vyvojovej zakladne kombinatu. 1. 5. 1992 sa
zmenil na akciovi spoloénost ZTS VWU KOSI-
CE ass., a bol sprivatizovany v prvej vine ku-
poénovej privatizacie v rokoch 1992 — 1993.

V sti¢asnosti mame 100 zamestnancov, s kto-
rymi zabezpecujeme vyvoj, vyrobu, komplex-
né dodavky a servis zariadeni pre zakaznikov
doma i v zahranici.

Produkty, ktoré ponUkame nasim zakazni-
kom:

¢ dopravné a manipulacné systémy

* roboty a manipulatory

* vyrobné stroje a zariadenia

* technologické zariadenia pre papierensky
a chemicky priemysel

zariadenia pre jadrové elektrarne a ich lik-
vidaciu

linky na pvrchovt tpravu plechu

¢ Ucelové vozidla a kontajnery

* priemyselna automatizacia, pohony
* obchodné zastipenie HITACHI

Robotické aplikacie mozno rozdelit do niekol-
kych skupin:

* Tazké hydraulické teleoperatory

* Tazké stipové roboty

* Teleoperatory pre jadrovi energetiku

* Mobilné teleoperatory pre jadrovi energe-
tiku

Mobilné teleoperatory na likvidaciu nastraz-
nych vybusnych systémov

Mobilné teleoperatory na prieskum a vy-
hladavanie podozrivych predmetov
Robotické vozidla — robocary

Presné polohovacie zariadenie — TES, pre
projekt LHC — Cern

V nasledujicom texte sa pokusime stru¢ne
predstavit niektoré z nasich vyrobkov.

Tazky hydraulicky

teleoperator THM - 500

Koncepcia vychadza z licencie od firmy Lam-
berton Robotics Ltd (GB) dalej rozvijanej
v ZTS VWU KOSICE a., z hladiska moderni-
zacie samotného teleoperatora aj vyvijanim
dalsich pridavnych zariadeni a nastrojov. Ide
o dvojramenny kibovy manipulator so $iestimi
stupfiami volnosti s elektrohydraulickym po-
honom a polohovym servoriadenim pomocou
ovladacieho ramena so silovou spitnou vaz-

Obr.1 THM - 500

bou. Nosnost je 100 az 2 000 kg aj viac, vy-
hotovenie stacionarne, s pojazdom, zavesné.
Nastroje — kotucové a pasové brusky, oseka-
vacie pneumatické kladivo, rezaci horak, opa-
lovaci horak a pod.

Tazky stipovy robot TSR - 500

Ide o stipovy jedno- alebo dvojramenny mani-
pulator s 2 az 5 stuprami volhosti pracujuci
v cylindrickych suradniciach s nosnostou 100
az 5 000 kg aj viac. Pohon je elektricky, riade-
nie robota zabezpecuije riadiaci systém SIMA-
TIC. Robot na obr. 2 je nasadeny v JE Teme-
lin, kde manipuluje so sudmi na bittmenacnej
linke.

pas
Obr.2 TSR - 500

Teleoperator MT 80

pre jadrovu energetiku

Manipulaé¢né rameno MT 80 je dialkovo ovla-
dany manipulacny prostriedok s hydraulicky-
mi pohonmi, ktory umoziiuje manipulaciu
s bremenom s celkovou hmotnostou do 80 kg.
Je uréeny na prace pri prieskume a likvida-
cii priemyselnych havarii. Tato aplikacia je
prispésobend aj na pouzitie v prostredi
s ionizujicim Ziarenim s teplotou okolia od -5
do +30 °C. Jeho konstrukcia je vodotesna
a umoznuje omyvanie a ostrekovanie povrchu
dekontaminacnymi latkami.

Manipulatory boxu

horucej komory MHK - 01
Manipulatory boxu HK (dvojica identickych
zariadeni) sU uréené na manipulaciu s malymi
predmetmi umiestnenymi v hermetickom
boxe, ktoré si kontaminované radioaktivny-

mi latkami. Ich kontrukéné riesenie spifia
suéasné poziadavky na spolahlivost, vyuzitel-
nost na vsetky cinnosti spojené s vyradovanim
JE A-1 a nakladanim s vysoko radioaktivnymi
materialmi. Vyhodou je aj univerzalnost
na manipulaciu s predmetmi réznych rozme-
rov a fyzikalnych vlastnosti v zmysle poziada-
viek technickej Specifikacie.

Na koncovku vykonného zapistia mozno ba-
jonetovym spdésobom upnlt a opatovne uvol-
nit pozadovany nastroj. Nastroje su ulozené
v $pecidlnom drziaku, ktory je umiestneny
v boxe. Cell operaciu ovlada obsluha dialko-
Vo Z operatorovne.

Obr.3 Koncové ¢leny manipulatorov

Na vyrovnanie trecich strat v prevodoch
a znizenie ovladacej sily na vhodnu droven st
vietky pohyby s vynimkou pohonu uchopova-
cieho mechanizmu doplnené elektropoho-
nom sliziacim ako posiliiovac. Vlastnosti elek-
trickych posiliiova¢ov pohonnych mechaniz-
mov mozno menit v zavislosti od toho, s akym
tazkym bremenom manipulator pracuje.
Zmenou parametrov momentovych regulato-
rov mozno upravit velkost posiliiovacieho
Ucinku podla potreby.

Mobilny teleoperator

pre jadrovu energetiku,

nosic ucelovych technologickych
nadstavieb MT - 15

Ide o dialkovo ovladany dvojramenny kibovy
manipulator s 5 stupfiami volnosti umiestneny
na podvozku Stvorpasovej koncepcie. Pohon
teleoperatora je elektricky, pricom zdrojom
energie su batérie umiestnené v podvozku.
Riadiaci podita¢ zabezpeduje st¢innost vset-
kych modulov teleoperatora. Blok impulzo-
vych menicov riadi pohon Siestich motorov
podvozku alebo siedmich motorov manipu-
lacného ramena. Moduly bezdrétovej komu-
nikacie zabezpecuju duplexny prenos ovlada-
cich povelov dvoma nezavislymi kanalmi
v pasme 338 MHz. Komunika¢né modemy
zarucuju prenos ovladacich povelov a spitny
prenos Udajov o stave teleoperatora bez vys-
kytu chyb. Dvojkanalovy systém zabezpecuje
ovladanie aj v pripade poruchy jedného kana-
la. Kamerovy systém teleoperatora pozostava
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zo Siestich kamier. Jedna dvojica kamier je
umiestnend na otocnej konzole a zabezpecu-
je stereoskopicky obraz z okolia teleoperato-
ra. Druha dvojica umiestnena na zapasti spro-
stredkuva stereoskopicky obraz z manipulac-
ného priestoru chapadla. Sicasne s prenosom
stereoskopického obrazu je zabezpeceny aj
prenos stereofénneho zvuku snimaného
dvojicou mikrofénov. Ovladacie pracovisko
teleoperatora je staciondrne a pozostava
zo sedacky pre obsluhu, skrine ovladania, sto-
janu s monitorom a stojanu s anténami.

Podla potreby sa technologické moznosti tele-

operatora rozsiruj Ucelovymi nadstavbami na:

¢ dekontaminaciu povrchov (roztokmi, pena-
mi, mechanickymi kefami, odfrézovanim
povrchovej vrstvy a pod.),

* odber vzoriek (oterom z povrchu, odsatim
vzduchu, resp. kvapaliny odvitanim mate-
ridlu a pod.),

* analyzu prostredia snimac¢mi a analyzatormi
umiestnenymi priamo na teleoperatore
s bezdrétovym prenosom dat ovladaciemu
stanovistu.

Obr.4 MT - 15
s dekontaminaénou nadstavbou

Mobilny miniteleoperator
SCORPIO

SCORPIO je dialkovo riadené pasové terénne
vozidlo malych rozmerov vybavené vodnym
delom alebo manipulaénym ramenom. Pozo-
stava z pasového vozidla, ovladacieho pane-
lu/kufra a doplnkovej vybavy.

Urcenie:

¢ na destrukciu nastraznych vybusnych systé-
mov hlavne pod automobilmi,

* na pyrotechnicky a chemicky prieskum,

* na vizualnu kontrolu nebezpecnych tzemi.

Vlastnosti:

* moznosti prejazdu pod automobilmi,

* moznost likvidacie nastrazného systému
bez manipuldcie so samotnym nastraznym
systémom,
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Obr.5 SCORPIO

moznost dialkového ovladania miniteleope-

ratora vratane prenosu obrazu radiom,

* moznost ovladania miniteleoperatora vra-

tane prenosu obrazu po kabli,

jednoduchost ovladania,

* moznosti prekonavania prekazok,

* moznosti riadenia a rekognoskacie pomo-
cou kamerovych systémoyv,

* moznosti merania vzdialenosti prekazky
od miniteleoperatora,

* moznosti zamerania nastrazného systému

ameranie vzdialenosti nastrazného systé-

mu od Ustia vodného dela a jeho nasledné

zneskodnenie,

moznosti jednoduchej aplikacie inych dru-

hov nadstavieb.

Nadstavby miniteleoperatora

Brokova zbran

Jednoduchou vymenou hlavne a pouzitej mu-
nicie je mozna strelba brokovym strelivom,
postup strelby je ako pri vodnom dele, ale na
samotnU strelbu sa vyuziva tlacidlo joysticku.
Kaliber brokovej zbrane je 20 mm.

Rychlopalna zbran

Pre potreby nasadenia a zasahu proti teroris-
tom mozno do drziaka vodného dela upnut
drziak s rychlopalnou zbranou. Strelba je
mozna jednotlivymi ranami alebo davkou.
Aktivacia strelby sa realizuje ako pri vodnom
dele, no na palbu sa pouziva tladidlo joysticku.
Pocas strelby davkou mozno vychylenim
joysticku stcasne so strelbou natacat pod-
vozok. Kaliber zbrane je 9 mm, kadencia
750 striel/min.

Manipula¢né rameno

V pripade potreby vytiahnutia alebo vytlace-
nia cudzieho predmetu spod auta mozno
do drziaka vodného dela prichytit rameno

Obr.6 SCORPIO s rychlopalnou zbrarnou
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so zvieracimi ¢elustami s moznostou nataca-
nia. Celuste st vybavené kamerou umozniuji-
cou lepsiu manipulaciu.

Analyzatory

Na SCORPIO mozno osadit analyzatory
s moznostou prenosu analyzovanych Gdajov:
¢ rekognoskacni kameru,

* analyzatory plynov,

* analyzatory vybusnin.

Mobilny teleoperator

na vyhladavanie a prieskum
podozrivych predmetov

- RETRIEVER

RETRIEVER je prostriedok na prezeranie
priestorov dopravnych prostriedkov (lieta-
diel, autobusov a vlakov). Bol vyvinuty v pria-
mej sucinnosti s pyrotechnickymi zlozkami
Armady Slovenskej republiky.

Pri vyvoji sa zohladiovali tieto poziadavky:

* moznosti prejazdu v obmedzenych priesto-
roch dopravnych prostriedkov,

moznost likvidacie nastrazného systému,
moznost dialkového ovladania RETRIEVERa
vratane prenosu obrazu radiom a po kabli,
jednoduchost ovladania,

* moznosti riadenia a rekognoskacie pomo-

.

cou kamerovych systémoy,

* moznosti manipulacie s neidentifikovanou
batozZinou,

* moznosti diagnostiky neidentifikovanej ba-
toziny pomocou réntgenového zariadenia,

¢ moznosti zdokumentovania celej akcie,

moznosti jednoduchej aplikacie inych dru-
hov nadstavieb.

Identifikacia cudzich

predmetov réntgenom

Na identifikaciu obsahu kontrolovanych bato-
zin mozno RETRIEVER dokompletovat ront-
genovou slpravou pozostavajlcou zo zdroja
Ziarenia a z obrazovej snimacej jednotky. Kon-
zola so zdrojom ziarenia as obrazovou sni-
macou jednotkou sa prichytava na rameno

Obr.7 RETRIEVER
v lietadle BOEING 737
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Obr.8 RETRIEVER
s rontgenovou supravou

RETRIEVER-a. Montdz RTG na rameno
RETRIEVER-a je rychla, jednoducha a bezpec-
na. Nastavenia a vyhodnotenia obrazu rontge-
nového snimku st zobrazené na obrazovke
riadiaceho panela.

Robotické vozidla - robocary

Ide o induk¢ne alebo laserom navadzané bez-
obsluzné vozidla s robotickym riadenim, tzv.
robocary. Podla vyhotovenia a nadstavby mo-
ze ist o vysokozdvizny variant, univerzalny
nosi¢, medzioperaény odoberaci/odovzdavaci
modul a pod. Robocary pracuju v logistickom
systéme, ktory méze mat az 480 krizovatiek
s1 299 vetvami a 9 999 cielovymi bodmi
pri sucasnej praci 128 robocarov.

Robocary su riesené ako 4-kolesové indukéné
voziky s dvomi hnacimi a s dvomi hnanymi ko-
lesami. Robocar umoznuje pojazd dopredu,
dozadu a otacanie okolo osi. Riadenie roboca-
rov sa vykonava elektrickou diferenciou ota-
¢ok hnacich kolies. Napajanie vSetkych riadia-
cich a vykonovych obvodov je zabezpecené
z batérie AKU. Riadiaci systém robocarov je
realizovany mikropocitacom, pomocou kto-
rého riadi vlastné dopravno-manipulacné cin-
nosti.

Presné polohovacie zariadenie

- TES, pre projekt LHC - Cern
Projekt Large Hadron Collider (LHC) je bu-
dovany na predoslom okruhu Large Electron

Obr.9 Robocar s laserovou navigaciou
- funkény vzor vyvinuty s podporou
agentury pre vedu a vyskum

Positron Collider (LEP). Je to tunel umiestne-
ny cca 100 m pod zemou, dlhy 27 km, nacha-
dzajlci sa na franctzsko-3vajciarskom tzemi.
Je uréeny predovsetkym na vyskum elemen-
tarnych castic a tedrie ,,Big-Bangu®. V tuneli je
vytvoreny prstenec z cca 1 800 kusov kryo-
magnetov, z ktorych kazdy je 16 m dlhy, ma
priemer 1T m ahmotnost 34 t. Tieto kryo-
magnety sa ukladaji na presne definované
miesta pomocou zariadenia Transfer Equip-
ment Set (TES), ktoré na objednavku vyvinu-
la, vyrobila a dodala nasa firma. Zariadenie
pozostava z dvoch polohovacich Transfer
Module (TM) a z dvoch dialkovych ovladacov.
Transfer Module je schopny prepravovat sa
pomocou vlastnych kolies.

Obr.10 TES

Po umiestneni oboch TM pod kryomagnet sa
zdvihnd na vlastné 4 nohy a prebertd kryo-
magnet na svoje pohyblivé platne. Zariadenie
je schopné pohybovat s magnetom v troch
smeroch: zvislom, prie¢nom a pozdiinom,
¢im je mozné pred transportom kryomagne-
tu jeho natocenie v priestore.

Po nabrati magnetu na oba TM sa laserovym
pristrojom zameraju potrebné suradnice, kto-
ré sa prenesu do hlavného riadiaceho pocita-
ca. Po vypocitani trajektérie pohybu magnetu
s definovanou konecnou polohou sa magnet
prenasa v automatickom rezime na definova-
né miesto.

Pri ukladani magnetu s uvedenymi rozmermi
(16 m/34 t) sa pozadovala presnost =1 mm!!!
Ta je nevyhnutna jednak na to, aby sa magnet
neposkodil pri usadzani na svoje 16zka, a jed-
nak pri ,mifnani“ susedného magnetu. Celé
zariadenie je riadené Styrmi podcitaémi typu
PC a 29 autonémnymi kontrolérmi. Dialkovy

Obr.11 Prebratie kryomagnetu na TM

Obr.12 Ulozenie kryomagnetu

ovladac obsahuje pocitac s radiovym prepoje-
nim na Transférne Moduly, takze obsluha sa
moze volne pohybovat v priestore.

Za presné polohovacie zariadenie TES ziskala
firma ZTS WU KOSICE a.s., zlati medailu
,GOLDEN HADRON* v kategérii strojné za-
riadenia. Na zaklade ziskanej dovery sme boli
osloveni s poziadavkou na riesenie dalsej za-
kazky — 134 inteligentnych pohonnych jedno-
tiek s krokovymi motormi.

Zaver

Tymto stru¢nym prehladom najzaujimavejsich
vyrobkov firmy ZTS VWU KOSICE ass., chce-
me upozornit $irSiu odbornu verejnost na to,
Ze aj na Slovensku existuje firma (a urcite nie
je jedind), ktora je schopna vyvinit a vyrobit
zariadenia v oblasti robotiky. Tie nachadzaju
uplatnenie nielen v naro¢nych podmienkach
tazkého strojarstva a jadrového priemyslu, ale
3j v celosvetovo vyznamnom projekte velké-
ho hadrénového urychlova¢a (LHC) v Eurép-
skom centre pre jadrovy vyskum (CERN) v
Zeneve.

ZTS VVO
KOSICE s

V
zT1s vvU KOSICE a.s. @
Ing. Jan Paulik

Juzna trieda 95

041 24 Kosice

Tel.: 055/683 41 11

Fax: 055/683 42 17
http://www.ztsvvuke.sk

Podrobnejsie technické informacie
o tychto publikovanych produktoch
mozno najst v PDF na stranke
www.atpjournal.sk pri linku

tohto ¢lanku pod nazvom

Technické parametre
produktov firmy

ZTS VWU Kosice a.s.,
v oblasti robotiky
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