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Téma: Linearne roboty

Linearne roboty

Charakteristickym znakom linearnych robotov je, zZe ich jednotlivé manipula¢né osi vykonavaju

linearny pohyb. Su to pomerne konstrukéne jednoduché a presné roboty. Podla poctu osi mézu

byt jednoosové, dvojosové, resp. trojosové. Tieto osi si zvy¢ajne montované na seba kolmo.

Casto s oznacované ako gantry, kartezianske ¢i portalové roboty. Stavbu linearnych robotov

v sucasnosti realizuje zna¢né mnozstvo vyrobcov linearnych pohybovych jednotiek, konstrukéne

rieSenych na principe modularnosti, ¢o umoziuje vytvarat Siroka skalu ich vyhotovenia.

Prednostne sa uplatiuju pri automatizacii manipulaénych ¢innosti, premiestnovani objektov

manipulacie a montaze a oznacuju sa pick & place roboty. Ich charakteristickym znakom

je aj to, Ze sa svojou konstrukciou pomerne znacne liSia od beznej predstavy robota.

Manipulaé¢né jednotky bez servoriadenia

Linedrne roboty bez servoriadenia plnia viac-menej funkciu jednodu-
chych manipulatorov a ich Gkony st dané pevnym programom. Nieke-
dy sa im hovori aj zakladacie jednotky. V podstate predstavuju jedno-
ducht a lacnti automatizaciu.

Tieto zakladacie jednotky spravidla operujt pozdi linearnych osi v kar-
tezianskom stUradnicovom systéme. Mézu byt dovybavené jednou ale-
bo aj viacerymi jednotkami v zapisti na zabezpecenie pozadovanej
orientacie objektu manipulacie.

Su realizované ako jednoosovy posuvac v niektorej z osi x, y alebo z,
ako dvojosovy postvac v rovine xy, xz alebo yz alebo ako trojosovy po-
stvac (obr. 1).

Pri jednoosovom postvadi je manipulacny pohyb vykonany medzi dvo-
ma krajnymi bodmi. Pri dvoj- a trojosovom postvaci sa ich vysledny po-
hyb sklada z postupnych pohybov v smere osi x, y, resp. z. Ich osi
v mnohych pripadoch disponuji pevnymi medzipolohami. Rotacné
moduly zapistia tychto manipulaénych zariadeni vykonavajd angularny
kyvavy pohyb okolo osi x, y, resp. z, a to najéastejsie o 45°, 90° alebo
180°.

Na riadenie vyuzivaji velmi jednoduchy riadiaci systém, ktory riadi sek-
vencie ich pohybov. Systém riadenia predstavuje sibor prikazov zapni
a vypni. Spésob riadenia drahy v tychto jednotkach sa neaplikuje.

Ich poutzitie je hlavne na prenos lahkych objektov malych rozmerov
a na kratke vzdialenosti. Tieto zariadenia si vyhodné z pohladu zasta-
vaného priestoru, zvacSa maju malé rozmery.

Ako praktické aplikacie mozno spomenut prekladanie, resp. prestva-
nie objektov z jedného dopravného systému na iny a odoberanie a vy-
tvaranie pevnych zvazkov. Vo velkej miere sa vyuzivajl aj v transfero-
vych a rota¢nych montaznych linkach (obr. 2).
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Obr.1 Manipula¢né jednotky bez servoriadenia

Obr.2 Rotaéna montazna bunka

Jednoosovy linearny robot so servoriadenim

Jedine¢nym typom jednoosovych linearnych robotov st tzv. YP-X
(Yamaha) typy so servoriadenim (obr. 3). Patria do kategérie pick & pla-
ce robotov. Vo vSeobecnosti vykonavaju po-
hyb v smere osi y kartezianskeho stradnico-
vého systému a su zvacsa zakoncené krat-
kym zdvihom chapadla v osi z. Ich vysuv
v podstate nepresahuje dizku 400 mm

a v osi z mavaju zdvih okolo 100 mm,

resp. sU bez osi z. Najcastejsie sa kon-

$truuju pre nizke hmotnosti, vo vacsi-

ne pripadov do 1 az 3 kg, zriedka maju
nosnost aj 5 kg. Ich aplika¢nou oblastou
je predovsetkym montaz malych elek-
tronickych suciastok, napr. osadzovanie dosiek plosnych spojov. Do-
siahnutie montaznych poléh je realizované

Obr.3 Jednoosovy linearny
robot so servoriadenim

jednym, resp. dvoma pohybmi montaznej pa-
lety. Toto nastavenie sa realizuje v prekrytom
case pohybu jednoosového manipulatora.

TT Tabletop linearne roboty

Tieto roboty mozno oznacit ako vysledok jed-
ného z novych smerov aplikacie linearnych
robotov. SU oznadované ako stolové roboty
vyznadujice sa malymi rozmermi. SG uréené
predovsetkym na jemné manipula¢né opera-
cie v lekarskych, chemickych ¢i potravinar-
skych laboratériach, na montaz malych diel-
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Obr.4 Tabletop roboty

cov vratane vykonavania skrutkovania, spéjkovania i gravirovania.
Konstrukéne su rieSené ako jedno-, dvoj- aj trojosové, pri¢om jeden,
resp. aj dva pohyby v osi X, prip. y vykonava stl (obr. 4). S to auto-
némne manipula¢né jednotky s vlastnym riadenim, v mnohych pripa-
doch integrovanym priamo v konstrukcii stola ¢i vertikalneho ramena.
Vyznacuju sa vysokou presnostou na 0,001 mm, moznostou riadenia
vsetkych osi sicasne a naprogramovania az 30 000 manipula¢nych bo-
dov a viac. V mnohych pripadoch ¢innost jedného manipulaé¢ného cyk-
lu trva aj niekolko hodin.

Dvoj- a trojosové linearne roboty
- gantry roboty

V stcasnosti existuje niekolko vyrobcov linearnych posuvovych jedno-
tiek, ktoré st konstrukéne riesené s vysokou modularnostou, ¢o dava
moznost vytvarania réznych variantov linearnych robotoy, a to ¢o do
poctu osi, vyhotovenia, rozmerovej velkosti, nosnosti, ale aj riadenia.

V linearnych posuvovych jednotkach st integrované vsetky moduly po-
trebné na prevadzku a konstrukéne st vybavené na moznost vzajom-
ného spajania. Obsahuju presny systém vedenia, stabilny profil nosni-
kov, servoriadenie a riadiaci modul.

Zakladnym kritériom ich delenia je systém zabezpecenia pohybu sani.
Pohyb sani sa méze dosiahnut pomocou guléékovej skrutky (obr. 5).

Tato koncepcia sa vyuziva pre rychlosti 2,5 — 3 m/s a pre lah$iu zataz.
Pre vadsie rychlosti az 6 m/s je pohyb zabezpecovany prostrednictvom
ozubeného remena (obr. 6). Pre este vyssie rychlosti az 10 m/s, ale 3j
dlhsie vzdialenosti sa vyuziva ozubeny hreber a pastorok (obr. 7).

Ako pohonové jednotky sa pouzivaju elektrické motory pre robotiku.
Na dosiahnutie pozadovanych prevodovych pomerov sa vyuzivaji cy-

Obr.5 Linearna posuvova jednotka s guléckovou skrutkou
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Obr.7 Linearna posuvova jednotka
s ozubenym hrebeiiom a pastorkom

kloidné alebo planétové prevodovky, ktoré spifiajii poZiadavky dosiah-
nutia vysokej dynamickosti, pripadne harmonické prevodovky.

Novym smerom na dosiahnutie linearnych pohybov st elektrické li-
nearne motory. Patria medzi moderné typy prevodnikov elektrickej
energie. Umoznuju jej priamu transformaciu na transla¢ny pohyb. Tro-
josova polohovacia jednotka na baze linear-

nych krokovych motorov je znazornena na
obr. 8. Vyhodou je, Ze pri tychto rieseniach od-
padava prevodovy mechanizmus, ¢o sa preja-
vuje na priaznivejSich dynamickych vlastnos-
tiach. Linearne elektromotory su vzhla-
dom na svoje dosahované parametre
a konstrukciu vhodné predo-
vietkym na pohon hlavnych po-
hybovych osi robotov. Urcitou
nevyhodou je ich robustnost, pro-
blém s chladenim a to, Ze maju men-
Siu pohybovi tuhost, ktora sa pri me-

Obr.8 Trojosova polohovacia
jednotka na baze linearnych
krokovych motorov

chanickych prevodovkach dosahuje sa-
- mosvornostou prevodu. Avsak na druhej

strane dosahuju zrychlenie az do hodno-
ty 3G (29,4 m.s?).

Podla poctu pouzitych &s, ¢o zavisi od
pozadovanej aplikacie, mézu byt li-
nearne roboty dvoj- alebo trojoso-
vé s réznou konfiguraciou. Typicky
predstavitel dvojosového linearne-

ho robota je znazorneny na obr. 9,

Obr.9 Dvojosovy robot

trojosového na obr. 10. Pri déslednej
analyze pozadovanych manipulaénych ¢innosti a priestorového obme-
dzenia sa ukazuji ako vhodna alternativa k inym typom robotov.

Obr.10 Trojosovy robot

Gantry roboty majl oproti angularnym robotom niekolko vyhod. Kon-
strukéne st jednoduchsie, vyuzivaji NC riadenie, mézu obsiahnut vel-
ky pracovny priestor (15 x 2 m), aj pri velkom pracovnom priestore za-
beraji mensiu zastavovaciu plochu na instalaciu, lahsie dosahujui vysoku
presnost a mézu manipulovat s objektom s hmotnostou aj niekolko
ton. K ich nevyhodam patri, Ze ich zakladna funkcia je pick & place, ¢im
sa nehodia pre technologické aplikacie.

Typickymi aplikaciami linearnych robotov je obsluha strojov, paletizacia
a montaz. Vseobecne su lacnejsie ako angularne roboty a povazuju sa

za roboty na ,,jednoduchsiu“ manipulaciu.
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