TECHNIKA POHONOV

Tento typ robota by sa mohol stat hlavnym
aplikacnym prostriedkom pri vyuzivani zakri-
venych linearnych motorov. Ciefom nového
konceptu bolo skonstruovat robot na presu-
vanie malych suciastok s velkou dynamikou
presunu a s maximalnou presnostou poloho-
vania. Robot by sa mal vyuzivat hlavne tam,
kde treba obsiahnut velky pracovny priestor.

Galileova gula
- inovativny koncept robota

Novovyvinuty robot spaja vyhody linearnych
a priamych pohonov v jednom systéme. Po-
zostava z dvoch linearnych motorov so zelez-
nym jadrom a z dvoch bez Zelezného jadra
(obr. 1). Zakriveny linearny motor v spodnej
casti (Teta 2) umoziuje pInd 360 stupriovd ro-
taciu robota. Druhy linearny motor s tymto
dizajnom (Teta 1) dovoluje ramenu robota vy-
kyvny pohyb viac ako o 68°. Funkéné rameno
(Z1, Z2) je vyhotovené z dvoch linedrnych
motorov, z ktorych kazdy pohybuje jednou
kovovou tycou s upevnenym zapdstnym
kibom (Teta 3). Na kibe je upevneny pracov-
ny nastroj (napriklad prisavka) s moznostou
otacania okolo svojej osi pomocou kompakt-
ného motora. Tato zostava teda umoznuje

pracovnému nastroju dokopy 5 stupriov vol-
nosti.

Tets ,

Obr.1 Galileova gula
- novy roboticky koncept
na manipulaciu malych produktov

Hlavna vyhoda priamych pohonov je elimina-
cia kinematickej retaze medzi motorom a za-

tazou. To poskytuje niekolko vyhod, ako je
nizka vola a malé trecie straty, ako aj zvySena
spolahlivost pri nizsich cenach.

Predurceny
pre najnarocnejsie ulohy

Niektoré systémy pre manipulacné roboty
zalozené na paralelnom kinematickom systé-
me moézu premiestiiovat stciastky do dvoch
kilogramov v cylindrickom pracovnom prie-
store zhruba do jedného metra v priemere
a 25 cm do vysky. Galileo ma pracovny prie-
stor 1,87 m v priemere a 45 cm na vysku. To
nam dava potencialny pracovny objem tak-
mer 1 000 litrov. Pritom je Galileo schopny
prenasat predmety tazké az 6 kg pri rychlosti
80 cyklov/min. Tieto parametre predurcuju
tento robot na aplikacie pri montazach, pre-
nasani, baleni a triedeni.

Paralelny kinematicky systém, znamy aj ako
Stewardova platforma alebo Hexapod, je cha-
rakteristicky vysokou dynamickou schopnos-
tou a tuhostou, ktora napokon vedie k vyso-
kej presnosti polohovania a opakovatelhej
presnosti. Nevyhodou tychto systémov je
obmedzeny pracovny priestor a velka kom-
plexnost kinematického modelu.

Konfiguracia s B&R technolégiou

Galileo robot kombinuje dynamické vlastnos-
ti paralelného kinematického systému so Siro-

kym uplatnenim pri antropomorfnych robo-
toch. Existujica konfiguracia Galilea je zaloze-
na na troch hlavnych argumentoch. Polarny
systém — dobre znamy a ¢asto pouzivany sys-
tém, v ktorom sa nevyskytuju singularity —
poskytuje velky pracovny priestor a perfektne
sa hodi na vyuzitie zakrivenych linearnych
motorov. Tieto motory pouzivaju opticky li-
nearny enkodér s presnostou 1 um. Tento
senzor je aj faktorom, ktory limituje velkost
motora aj jeho presnost. Na to, aby sa vyuzili
silné vlastnosti tohto dizajnu robota, je po-
trebny koreSpondujici rovnako vykonny ria-
diaci koncept. Siroké portfélio produktov
B&R vytvara najlepsie podmienky na kombi-
naciu pozadovaného hardvéru tak, aby plnil
potreby vyrobcu stroja. Systém pohonov
ACOPOS Multi je vynimocne vhodny pre silu
a vykon $pecialnych motorov pouzitych v Ga-
lileovi. Priemyselné PC APC je pouzité na ria-
denie a vizualizaciu. Prenos dat medzi pohon-
mi a vstupmi a vystupmi aplikacie je rieSeny
pomocou Ethernet Powerlinku v cykle 400 ps.
Integrovana safety technolégia zabezpecuje
potrebn( bezpeénost pre operatora pri odla-
dovani, Gdrzbe aj Standardnom pouzivani.

Idealna platforma

pre vacsiu flexibilitu

Flexibilita riadiaceho softvéru je tiez velmi d6-
lezitda poziadavka. Integrovany softvérovy
koncept od B&R predstavuje platformu prave
pre takdto poziadavku. Robotické funkcie na
riadenie pohybov prace robota pracuiju v zho-
de s PLC funkciami, ako je napriklad riadenie
pracovného nastroja. To umoznuje vykonavat
pohybové sekvencie sGc¢asne so spinacimi
funkciami bez casovych strat pri najkratsich
moznych pracovnych cykloch.

Otvoreny interfejs pre kinematické transfor-
macné funkcie umoziuje kombinovat inova-
tivne robotické rieSenia, napriklad Galileovu
gulu, s dobre zavedenymi rieSeniami ako dra-
hovy kontrolér bez potreby tpravy vlastného
jadra aplikacie. Drahovy kontrolér je vybave-
ny novym transforma¢nym modulom vo for-
me softvérovej kniznice, ktora je vyuzita v re-
levantnych oblastiach, ako napriklad drahovy
dizajn, dynamicka kalkulacia a drahova inter-
polacia. Tieto dévody vyrazne skracuji imple-
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mentacny cas vyvoja nového konceptu stroja
od zaciatocného dizajnu az po predstavenie
na trhu.

Prototyp so Sirokym
rozsahom funkcii

Velka flexibilita softvéru je demonstrovana

rychlou implementaciou Galileovej gule. Len

za niekolko mesiacov sa z Uvodného dizajnu

vyvinul patentovany systém na kazdodenné

pouzitie. Rozsah funkcii poskytovany prototy-

pom zahfna:

* manualne ovladanie jednotlivych osi alebo
celého manipulatora v priestore,

* rézne operacné médy (bod — bod, draha),

uciace sa funkcie na jednoduché vytvaranie

pohybovych sekvencii,

programovy editor na farebnom displeji,

online konfiguracia osi a drahovych para-

metrov,

* moznosti zasahovania do programovych

sekvencii (posunutie, zastavenie, preruse-

nie),

online diagnostika (krokovanie, zobrazova-

nie chyb, systémovy dennik, grafy, trendy),

centralne sekvenéné riadenie (napr. na

ovladanie na vystavach),

riadenie pristupu (ochranné hesla pre roz-

ne stupne pouzivatelov),

suborovy prieskumnik,

* VNC server na vzdialeny pristup k vizuali-
Zacii.

Vsetky softvérové moduly
v jednom projekte

Cely softvérovy balik je vytvoreny z individu-
alnych modulov, ktorych rozhrania sG na-
vrhnuté takym spésobom, aby do seba doko-
nale zapadli. VSetky softvérové moduly sd
stcastou ,,Generic Motion Control Sample
Poject” ponUkaného spolo¢nostou B&R ako
zaklad pre Siroky rozsah pohonarskych aplika-
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Obr.2 Galileova gula je velky magnet pre navstevnikov medzinarodnych vystav.
Novy koncept fascinuje zakaznikov zo vsetkych odvetvi priemyslu

cii. Generic Motion Control obsahuje zaklad-
né pomocné funkcie a rovnako aj Specialne
funkcie, napriklad Startovanie a inicializovanie
pohonov, referovanie osi alebo reagovanie
na bezpecnostné signaly. To umoziiuje jedno-
ducho integrovat a konfigurovat rézne typy
kinematickych Struktar. Ak to zhrnieme, tak
mézeme povedat, ze hlavny déraz sa kladie
na modularitu a rozsiritelnost. Generic Moti-
on Control nie je vyvinuty ako preddefinova-
na funkéna jednotka, ale ako zaklad pre Siroky
rozsah pohonarskych aplikacii. Jednoducha
konfiguracia je vSetko, ¢o treba urobit pri
zmene poctu osi na stroji s tym, ze pre do-
plnenl os st okamzite dostupné vietky za-
kladné funkcie.

Jedno zo $pecidlnych miest posobnosti Gali-
leovej gule st baliace a vyrobné linky v kovo-
spracujicom priemysle. Galilelova gula tu mé-
ze vyuzit svoje prednosti, ako je potreba
mensieho priestoru ako bezné presuvacie

systémy, pri¢om zaroven pontka vyrazny vy-
konnostny narast.

Implementacia prototypu Galileovej gule vyraz-
ne predstihla ocakavania vyrobcu. Vynikajica
kooperacia medzi spolo¢nostou Mechatronic
System a B&R umoznila velmi rychly vyvoj
prvotného konceptu do redlneho riesenia.
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