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Téma: Linearne roboty

Kartézske (linearne) roboty

Kartézske (linearne) roboty si zaujimavé pre aplikaciu v praxi vzhladom na svoje Specifické vlastnosti.
Ulohy v pracovnom priestore robota a trajektérie pohybu st lahko opisatelhé v kartezianskom siradnicovom
systéme. Planovanie cinnosti a programovanie systémov je nazorné vzhladom na linearne pohyby osi.

Uvod

Kartézske (linearne) roboty st postavené na
jednej zo zakladnych koncepcii kinematickych
Struktar. Maju Specifické vlastnosti, ktoré ich
odliSujd od inych robotickych systémov (cylin-
drickych, sférickych, angularnych). Ich kon-
Strukcie st opisané napr. v [1], [2], [3]. Porov-
nanie vlastnosti napr. s robotmi typu SCARA
je v [4].

Specifické robotické systémy vyzadujt i $peci-
fické komponenty a vytvaraju Specifické vlast-
nosti systémov. Konstruované su z linearnych
pohybovych osi. Tie sa pouzivaju aj pri inych
typoch robotov (cylindrickych, sférickych).

Pohonné systémy robotov

Pohonné systémy mézu byt realizované hy-
draulickymi, pneumatickymi alebo elektric-
kymi motormi. Tie mézu byt realizované
s rotacnym alebo transla¢nym pohybom. Pre
kartézske roboty sa vyzaduje prevod rotacné-
ho pohybu motora na translacny pohyb cle-
nov kinematickej Struktdry.

Pri analyze a navrhu systémov treba vo vseo-
becnosti poznat hmotnost a moment zotrvac-
nosti. Pri zjednodusenej analyze zavislosti
hmotnosti a rozmerov od zvolenej koncepcie
umiestnenia motorov sa predpoklada, Ze cle-
ny kinematickej schémy st homogénne telesa
s hmotou sustredenou v strede clena a hmot-
nost motorov a reduktorov je sustredena v
kiboch.

Servosystém je riadiacou ¢astou mechanizmu
robota. VSeobecna blokova schéma servosys-
tému robota je na obr. 1, kde RS je riadiaci
signal, SH — spitné hlasenie, RC - riadiaci
¢len, DR — dynamické regulatory, M-B — mo-
tory a brzdy, KS — kinematicka schéma, MS —
meraci systém, P — prostredie.
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Obr.1 Vseobecna blokova schéma
servosystému robota

Riadiaci ¢len generuije signaly Zelanych stavov
pre regulatory dynamickej trovne riadenia. Ta
riadi motory a brzdy. Riadiaci ¢len potvrdzuje
nadradenej Grovni vykonanie zadanych prika-
zov. Signal SH moze obsahovat i dalSie infor-
macie (napr. informaciu o odchylkach, zataze-
ni, teplote).
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Na servosystémy robotov vratane kartéz-
skych sa klad( tieto poziadavky: minimalna
hmotnost a rozmery, vysoka presnost, vysoka
dynamika, necitlivost na zmeny parametrov
a zatazového momentu, plynuly rozbeh a zas-
tavenie, rovhomerna rychlost pohybu, pohyb
bez preregulovania. Od motorov sa vyzaduje:
vysoky vykon na jednotku hmotnosti, dobré
regulaéné vlastnosti, vysoka acinnost, tichy
a rovnomerny chod aj pri nizkej rychlosti, vy-
soka zivotnost, minimalny vplyv na Zivotné
prostredie a pod.

V stcasnosti sa pouzivaju tri typy motorov na
pohon kinematickej schémy: hydraulické,
pneumatické a elektrické. Koncepcie tychto
pohonnych systémov mézu byt rézne. Samot-
né motory mozu byt takisto rézne realizova-
né aj pri pouziti uvedenych zakladnych princi-
pov. balej sa zameriame len na ,klasické*
motory a servosystémy.

Hydraulické systémy

Hydraulické systémy sa vyznacuju:

* nizkou hmotnostou na jednotku vykonu

* vysokou dynamikou (malou ¢asovou kon-
Stantou, vysokou moznou frekvenciou re-
verzacie),

* dobrymi regulaénymi vlastnostami (plynuly
chod, pIné zatazenie aj pri ® = 0),

* moznostou realizicie priamociarych pohybov.

Nevyhody pouZzitia tychto systémov su:

* potreba samostatného energetického zdroja,

* zmena vlastnosti motora so zmenou teplo-
ty a dobou prevadzky,

* vysoké poziadavky na vlastnosti pracovné-
ho média,

* mozné znecistovanie prostredia,

* hluk agregatu,

* pomerne zlozité dosiahnutie vysokych
rychlosti,

* systém ma vlastnosti systému s rozlozeny-
mi parametrami.

Pre linedrne hydraulické motory platia vztahy:
P=p Q F=pS v=0/S
kde P je vykon, F —sila, v — rychlost, p — tla-
kovy spad, O — prietok, S — plocha piesta.

Pre riadenie je obvykle pristupné len meranie
vystupnych veli¢in motora — rychlost a polo-
ha, ¢o obmedzuje moznosti realizacie zlozi-
tejSich riadiacich Struktdr.

Na riadenie prietoku sa pouzivaji elektrohy-
draulické ventily. Ich hysteréza zavisi od no-

minalneho prietoku ventilu. Preto je mimo-
riadne ddlezité spravne dimenzovanie ventilu
a motora.

Pneumatické systémy

Pre pneumatické motory mozno uviest nasle-
dujice vyhody:

* sG lacné,

* su jednoducho riaditelné,

* s spolahlivé, mozno ich pouzit v nebez-
pecnom prostredi,

neznecistuju prostredie,

nepotrebuji odvadzanie pracovného média,
* umoznuju vykonavat rychle pohyby,

* umoznuju realizovat velké zdvihy,

* maju ,,makké charakteristiky“.

Zakladné obmedzenia pri pouziti tychto mo-
torov su:

* mensi vystupny vykon,

narocnejsie dosiahnutie Zelanej rychlosti
v désledku stladitelnosti média,
naroc¢nejSie dosiahnutie Zelanej presnosti
polohovania,

potreba cistenia vzduchu,

potreba mazania.

Pre linearne pneumatické motory plati:
F=IkpS k=0,5-0,6

pri rychlych pohyboch

a k=1 pre piest bez pohybu,

kde F je sila, p — tlakovy spad, S — plocha piesta.

Na zlepsenie tuhosti servosystému sa pouzi-
vaju elektromechanické brzdy, ktoré po do-
siahnuti Zelanej polohy znemoznia dal$i pohyb
a tym sa méze dosiahnut tuhost hydraulické-
ho pohonu.

Cely ¢lanok Kartézske (linedrne) roboty,
ktory este rozoberd tému projektovania
priemyselnych robotov a energetického
ndvrhu pohonného systému a presnost
kartezianskych robotov, si méZete precitat’
na www.atpjournal.sk v online vydani tohto
cisla.
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