ROBOTIKA

Vyuzitelhost systému vizualnej orientacie robotov

v ramci paletizacnej linky zavisi jednak od spravnej

integracie, jednak od realizacie samotného systému.

Pouzivatelia modernych paletizaénych liniek ocakavaju, ze takéto insta-
lacie budi pre nich velkym prinosom. Typickym prikladom st vyrobky
roznej velkosti a tvaru, ktoré pri odbere na paletizaciu prichadzaju
v nepravidelnych intervaloch a v lubovolnych polohach. V principe
robotizovana technolégia pontka potrebnt flexibilitu na zvladnutie ta-
kychto variacii, ale neméze tak urobit, ak nema moznost presne urcit
velkost, poziciu a polohu vyrobku.

Vizualizacny systém...

Ustredn4 zlozka najvsestrannejSich technickych rieseni je vizualiza¢ny
systém, ktory vSak samotny este nie je kompletnym rieSenim. Takmer
hociktory moderny vizualiza¢ny systém od renomovanych vyrobcov
bude schopny vytvorit kvalitné data. Skuto¢nym problémom vsak je,
ako tieto data pouzit a ako s nimi méze systém jednoducho pracovat.

Je dodlezité mat na pamiti, Ze vyrobcovia vizulizaénych systémov sa
orientuji na Siroké spektrum aplikacii a ich zariadenia nie st Specificky
optimalizované na pouzitie s robotmi. To znamena, Ze aj ked' dané zaria-
denie ponuka vSetky moznosti — ako geometrické porovnavanie tvaru a
analyzu farby — potrebné na riadenie robota, pre pouzivatela paletizacie
bude ¢asto zbytocne naroéné mat pristup k vyuZitiu tychto moznosti.

Komunikacia medzi vizualizaénym systémom a riadenim robota je pr-
vym problémom, ktorému sa treba venovat. Toto je, samozrejme,
otazka pre dodavatela paletiza¢ného zariadenia, ale rovnako je to tiez
délezity fakt pre pouzivatela, pre ktorého je rychla a spolahliva komu-
nikacia zakladom dosiahnutia vysokej produktivity.

Ocakavania dnesnych zakaznikov, ze paletizacné linky budd velmi vy-
konné, s priemernym prechodovym vykonom niekolkych stoviek
balikov za mindtu, je dost typické. Vysoka opera¢na rychlost kladie
znacné naroky na riadenie robota — vykonné procesory viazané so soft-
vérom, ktory umoziuje rychlu, ale stabilnd kontrolu sluciek pohybov
robota. Toto vietko je pomerne zbytocné, ak je komunikaéné spojenie
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s vizualizaénym systémom po- -
malé alebo nespolahlivé. Tak- ‘g
isto aj najlepsi softvér a najlep-

Sie komunikacné spojenie su
relativne zbytocné, ak konedni \
pouzivatelia nemozu vyuzit ich po-
tencial. Az donedavna mali vizuali-
zaény systém a robot povest
tazko spojitelnych cas-
ti, inak povedané
— bolo to taZsie,
ako to znelo. Na-
Stastie vyvoj v ob-
lasti  technolégie
potvrdil, Ze toto uz nie
je argument proti. Najlepsie ro-
botizované systémy maju grafické progra-

movacie systémy, ktoré su zalozené na technoldgii podobnej Windows
a ktoré st pri pouzivani velmi intuitivne. Casy vyvoja manuélne kédo-
vanych programov pre kazdi aplikaciu, a rovnako kazdy produkt, st
definitivne prec.

Navyse popredni dodavatelia paletizacnych robotizovanych zariadeni
poskytuju vlastné pripojenie pre vizualizacné systémy. Namiesto toho,
aby pouzivatel musel tapat v Sirokom spektre funkcii, ktoré vizualizac-
ny systém ponuka, k dispozicii ma vybrané funkcie, ktoré st optimali-
zované na pouzitie s robotmi.

Zakladné funkcie, ako kalibracia systému a identifikacia objektu, ktoré
boli v minulosti zdihavé a &asovo naroéné, teraz moézu byt automatic-
ké. Pouzivatelia maju tiez k dispozicii kniznicu funkcii — akési overenie,
ze kazda pozicia na dopravniku s vyrobkami je spravne obsadena — na-
miesto nutnosti programovat tieto funkcie z nicoho. Vysledkom je vel-
ka uspora asu.
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... a nie¢o navyse

Uzke prepojenie medzi riadenim robota a vizualizagnym systémom
moéze byt zakladom dalSich vyhod, ako je napriklad automatické spo-
loéné vyuzivanie a bilancia pracovného zatazenia medzi robotmi zapo-
jenymi do paletizaéného systému. Toto umozniuje, aby

boli prechodovy vykon a prevadzkova efektivnost
(\ ) maximalizované.

Vizualizaény systém neposkytuje len kontrolu pohy-
bu. MézZe poskytovat tiez dalSie funkcie, napr. auto-
matickd inSpekciu. Méze, povedzme, kontrolovat sa-
motny vyrobok, vyhladavajic vsetky druhy chyb, ako

je nespravny tvar ¢i slaba farba. Tento systém méze

l‘ tiez kontrolovat balenie a s tym sUvisiace problémy
s chybajicimi alebo necitatelnymi peciatkami s da-
tumom, chybajicimi Stitkami a nespravne naplne-

dov, a to je na tomto systéme velkou vyhodou, sa
inSpekcia méze uskutoénit s rovnakym vizualiza¢-
nym systémom, ktory sa pouziva na kontrolu. Prirastkové naklady tej-
to pridavnej funkcie st preto minimalne a Uspora, ktoru to prinasa vda-
ka odstraneniu manualnej kontroly, méze byt vyrazna.

V paletiza¢nych aplikaciach by sa mal vizualizacny systém pokladat za
neoddelitelnt stcast kazdej inStalacie robota. Avsak, ako sme uviedli,
aplikovanie samotného vizualiza¢ného systému ma pomerne nepatrny
podiel, ak hodnotime celkové schopnosti instalacie.

Softvér, ktory Setri cas

Pickmaster je softvér od spolo¢nosti ABB urceny pre paletizacné apli-
kacie. Zjednodusuje integraciu robota v innostiach, ako st odobera-
nie, balenie, paletizovanie a manipulacia s materidlom. Tento softvéro-
vy produkt Setri cas vo faze inZinieringu, zniZujuc pritom potrebu
programovania robota na minimum. Pickmaster obsahuje aplika¢né na-
stroje, vdaka ktorym sa lahsie celi vyzve poziadaviek a narokov. Kon-
cept grafického dizajnu a struktdra softvéru st pre obsluhu jednoducho
pochopitelné a pouzitelné. Tento softvérovy produkt pouziva pokro-
kovt vizualizaénii techniku a pevne integrovanu schopnost sledovania

kaze tiez komunikovat s akymkolvek externym senzorom — riadkovy
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snima¢, vizualizicia vo farbe, 3D a iné — a je idealny pre aplikacie s vy-
sokou rychlostou odoberania. Pickmaster pracuje bez ohladu na to, ¢i
vyrobky prichadzaju na odber nahodne, na riadenych dopravnikoch
alebo st umiestnené na nosnikoch s najva¢$ou presnostou. Méze byt
pouzity ako Standardny nastroj na vizualne riadenie robotov ABB. Pev-
ne integrovany s riadiacim systémom IRCS5 je idedlnym nastrojom na
riadenie robotov v paletizacnom procese. Na zacielenie na nepravidel-
né objekty, pouziva tento softvérovy produkt na baze PC vysokovy-
konny vizualiza¢ny systém, ktory identifikuje a prenasa zamerané polo-
hy nepravidelnych objektov do 50 az 200 milisekiind. Vysokovykonna
kvalita kontrolnych nastrojov méze nielen kategorizovat vyrobky, ale aj
zabezpecit vytriedenie poskodenych.

Pickmaster méze kontrolovat az 8 robotov a 8 kamier zapojenych do
jednej aplikacie alebo do niekolkych nezavislych procesov. Pracovné
zatazenie mdze byt rozdelované rovnako medzi vietky roboty a je tiez
mozné, aby mohli roboty v ramci skupiny preberat pracovni tlohu iné-
ho robota, ktory ju zmeskal. Cela linka méze byt ovladana dialkovo,
cez PLC alebo PC, cez fieldbus alebo akiikolvek komunikaént linku.
V ramci paletiza¢nych procesov dokaze tento softvér ovladat niekolko
vstupnych a vystupnych zariadeni v paralelnej produkcii. Miesat rézne
vyrobky z niekolkych zariadeni a ukladat na jednu paletu je také jedno-
duché, ako rozdelovat vyrobky do niekolkych paletiza¢nych stanic.
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Prevadzkujete paletizacnu linku? |
Vyuzite vyhody vizualizacnych systémov v spojeni s robotmi ABB

velky prechodovy vykon
vysoka operacna rychlost
automaticka kalibracia systému
a identifikacia objektu

stibeznd kontrola kvality

samotnych vyrobkov
a tak dalej '

Vyskusajte Pickmaster, softvér ABB urceny pre paletizacné aplikacie...
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