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ROBOTIKA ZISKAVA NA POPULARITE

Slovenska ekonomika zaziva v suc€asnosti konjunktiru, miera nezamestnanosti sa prvy raz od roku 2008 dostala
pod hranicu 8 %. Pocituji to mnohé priemyselné podniky vSetkych velkosti, pre ktoré je zohnat kvalifikovanu aj
nekvalifikovanl pracovnu silu Coraz tazsSie a su nitené obzerat sa po ndhradnych rieSeniach. Tie prinasa robotika,
ktora dokaze mnohé ludské Cinnosti nielenze rovnocenne zastlpit, ale v kvalite prace aj vyrazne prevysit.
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ZAKLADNE TYPY APLIKACIi

OBLUKOVE ZVARANIE

Okrem vysokej presnosti tento proces nevyzaduje ani vysoku
rychlost ani velké uzitocné zatazenie. KlU¢ovymi paramet-
rami sU dosah a hlavne manévrovatelnost. Mnohé Specia-
lizované roboty s oblUkovym zvéaranim preto mézu mat viac
kibov ako $tandardne, ktoré im umoziuju pristup do tazko
dostupnych zén. Na oblikové zvaranie sa pouzivaju hlavne
kibové roboty, ¢i uz samotné, alebo v kombinacii s kartézsky-
mi robotmi, ktoré im poskytuju takmer az neobmedzeny do-
sah. Oblukové zvéaranie sa vyuziva v roznych priemyselnych

odvetviach, napr. v kovospracujicom priemysle.

BODOVE ZVARANIE

Pre roboty na bodové zvaranie su délezité predovSetkym dva
atriblty — vysoka pozicia a vysoké rychlost pohybu. Samotna
operacia zvarania zaberie len zlomok z celkového Casu pre-
vadzky robota, na rozdiel od manévrovania z jedného zvara-
cieho miesta na druhé. Pre bodové zvaranie je preto najvhod-
nejsie rychle odlfah&ené kibové robotické rameno so stredne
velkym uzitonym zatazenim. Tieto typy robotov sl v praxi aj
najvyuzivanejSie spolu v kombinacii s dopravnikovymi pasmi,
po ktorych sa privadzaju jednotlivé diely do dosahu zvaracie-
ho robota. Bodové zvaracky st zvyCajne zavislé od ostatnych
robotov alebo pridrziavacich systémov na upevnenie dielov

pocas procesu zvarania. V hojnej miere sa nachadzaju napr.
v automobilovom priemysle.
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Vymedzenie hranic analyzy
(priestor, pouzitie, Cas, prostredie)

Identifikacia zdrojov rizik
(vSetky operacie pocas Zivotného cyklu)

Odhad rizika
(urcenie PL, prostrednictvom S, F a P)

Zhodnotenie rizika
(Treba zavadzat opatrenia?)

Je riziko akceptovatelné?

Proces zniZenia rizika
(predchadzanie, pouzitie ochrany, informacia)

Vyvojovy diagram postupu posudzovania rizika

V praxi sa stal napriklad pripad, ked robot zabil pracovnika
pocas instalacie. Posudzovanie rizika preto analyzuje rozlicné
pohyby a Cinnosti robota pocas jeho Zivotnosti a jednoducho
oddeli kazd( operaciu na osobitnt analyzu. Tento proces sa
nazyva posudzovanie rizika na zaklade uloh.

Odhad rizika

Z pozorovani uskutoénenych pocas analyzy identifikacie ri-
zika musite vytvorit rebricek rizik danych pohybov. Existuju
rozne spdsoby, ako monitorovat alebo klasifikovat riziko.
Na zjednoduSenie vysvetlenia je dobré si vypomoct normou
ISO 13849-1. Riziko sa odhaduje pomocou nomenklattry
klasifikacie vykonnostnej urovne (PL,). Tato analyza pouziva
tri rozne parametre: zavaznost zranenia (S), frekvenciu alebo
trvanie ohrozenia (F) a moznost vyli¢enia ohrozenia alebo
jeho obmedzenia (P). Zakladnym sp6sobom odhadovania ri-
zika je teda hodnotenie kazdého parametra a aplikacia grafu
urenia vykonnostnej Urovne na zistenie Urovne rizika. V gra-
fe predstavuje L najnizSie riziko a H najvysSie riziko.

Na kvantifikaciu PL, treba vyhodnotit nasledujlce parametre:

S: Zavaznost zranenia:
» S1: lahké (zvycajne s prechodnymi nasledkami),
e S2: zavazné (zvyCajne s trvalymi nasledkami).
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