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Uvod Uéel kurzu ) (v I

Toto je Gvodni kurz uréeny pro zacatecniky, ktefi neznaji primyslové roboty, umoznujici naucit se zaklady prumyslovych
robotu.
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Uvod Struktura kurzu

Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporucujeme, abyste zacali od 1. kapitoly.

1. kapitola — Co jsou priumyslové roboty?
Vyuka zakladl prumyslovych robotu véetné G&elu, typického vyuZiti a vzorovych pouZiti.

Zavérecny test

Znamka sloZeni testu: 60 % a vyssi.
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Uvod Pouziti tohoto néstroje e-Skoleni

Pfejit na dali stranu Prejdete na dalsi stranu.

Zpét na piedchozi stranu Pfejdete zpét na pfedchozi stranu.

PFejit na poZadovanou stranu Zobrazi se ,Obsah”, jehoZ pomoci prejdete na poZadovanou stranu.

Ukonéite skoleni.

b Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah” a §koleni.
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Upozornéni pro pouziti

Bezpecnostni opatieni

Pred pouzitim fyzického hardwaru si pfectéte bezpecnostni pokyny v jejich pfiruckach a fidte se pfislusnymi
bezpecnostnimi informacemi, které obsahuiji.
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“ Role primyslového robotu )

Slovo ,robot” obecné vyvolava pfedstavy jakéhosi humanoidu. To zpusobil viiv popularni kultury a kreslenych ¢i
animovanych serialu, které obvykle lici roboty jako futuristicke, lidem podobné stroje.

Typ robotu probirany v tomto kurzu neni tento druh, ale praomyslovy robot.
TakZe co prfesné znamena pojem prumyslovy robot?

(1) Definice primyslového robotu
(2) Vyhody pouZiti prumyslovych robotu
(3) Bezpecnost s prumyslovymi roboty

Coja L .
pramyslovy Jsem sou&asti rodiny
robot? pramyslovych robotd.
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Definice prumyslového robotu

Podle organizace I1SO (International Organization for Standardization) je prumyslovy robot definovan jako
Jprogramovatelny manipulator, ktery muze byt fizen automaticky, a je programovatelny ve tfech nebo vice osach”.

*Zde pouzité slovo manipulator se tyka zafizeni, které funguje jako lidska paZe a vykonava ruzné provozni Ukoly.

Kdyz lidé slysi termin ,prumyslovy robot®, vétSina z nich si pfedstavi roboty v jedné . »Roboty, kters slouZi
fad& na vyrobni lince automobilovych dilii nebo montaZni roboty elektronickych J:ﬁg‘;:ﬂii?gﬁﬂt;':hzjzg
vyrobkl, které vidite v televizi. zabava, domaci sluzby atd.
Nicméné dle vye uvedené definice je dokonalym pfikladem priimyslového robotu a netvori soucast rodiny

) . o o ] . ) pramyslovych robotd
jakykoli specializovany stroj s jefabovym ramenem, ktery je fizen rfadi¢em PLC &i

podobnym zafizenim.

Tyto typy robotu se lisi od neprumyslovych robotd (osobnich robotl) podobnych

tém, které slouzi pro kazdodenni Zivotni Gkoly ¢i domaci automatizaci a zabavu.
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Lze je pouzivat ke zvySovani
produktivity.

Vyhody pouziti prumyslovych robotu

Funkce robotu

Roboty Ize pouzivat k pfesunu predmétu

z jednoho mista na druhé. // Na rozdil od lidi
mohou roboty pracovat bez prestavky 24 hodin
denné 7 dnu v tydnu. // Roboty dokazou
opakované a konzisteniné pohybovat predméty
velmi vysokymi rychlostmi.

Porovnani s lidskymi

operatory

@ (vyborné)

Je potreba legenda
definujici vyznam
trojuhelnicku, krouzku, 2
krouzka atd.

Porovnani se
specializovanymi stroji

2\ (relativné Spatné)

Nicméné
je @ (vybormné)
pro specializované roboty na
svarovani, utésnovani a pribuzné
procesy.

Nabizi vysokou troven
flexibility

Mohou ukladat programy pro vice modelu.
Umoznuji okamzité prepinani operaci pri
zméné modelu.

Lze je pouzivat ke zvladnuti komplexnich

operaci.
Prograe Program
2 3

O (dobre)

U operatoru tkvi pridana
potiz v tom, Ze se museji
ucit rGzné operace pro

@ (vyborné)

Na zakazku vyrobené
jednotceloveé stroje nejsou
flexibilni. Funguiji dobre, jsou-li
urc¢eny vyhradné k manipulaci

znovu nasadit

kagay.model, s jedinym dilem.
Stroj A StrojB  Stroj C
Pohyby robotu Ize libovolné ménit podle
potieby. ® (vyborné)
Lze je snadno inovovat &i O (dobre) Dovybaveni na zakazku

vyrobenych jednotcelovych stroju
pro vykon jinych funkci je velmi
nakladné.
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. Porovnani s lidskymi Porovnani se
Funkce robotu . . .

operatory specializovanymi stroji
Jde o univerzalni model s vysokym stupné&m
volnosti.

. . Mabizeji vysokou spolehlivost, ktera je
Systemy lze rychle spoustét.
@ (vyborngé)

Doby nastaveni spuéténi [ze | model. A (relativné Spatné)

zkratit, protoZe existuje jen — Specializované stroje jsou
malo spoustécich problémo. i zvlastni zakazkove modaly,

r =2 | jejichz navrh a vyroba trvaji déle.

Pomahaiji chranit pracovniky
pied rizikem primyslovych @ (vyborné)
nehod.
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Osvobozuji od jednoduchych

Funkce robotu

Budou pokracovat v chodu bez stiznosti presné
tak, jak byly instruovany.

Nicméné nejsou tak univerzalni.

Porovnani s lidskymi

operatory

© (vybornd)

Zvyseni produktivity

Porovnani se
specializovanymi stroji

kvality vyrobku.

opela'c' I,a LY OBuEL operatoru nepretrzité Stejné
slozit&jsi. pn
pracujicich na
jednoduchych ukolech
muze byt obtizné.
Funguji vZdy stejnym zpusobem, eliminuji
moznost chyb montaze dilt a dals$i problémy.
O (dobre)
Lze je pouzivat ke zvySovani Stejné

Uplné vylou&eni chyb
obsluhy je velmi obtizné i u
zkuSenych operatoru.
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Bezpeénost prumyslového robotu
Prumyslové roboty pracuji tak, Ze otaceji rameny sem a tam.
Na prvni pohled je obtiZzné predvidat, jak se budou pohybovat.
Roboty funguji spolu s perifernimi bezpeénostnimi zafizenimi.
Béhem faze Skoleni operatoru pfi instalaci robotu se k nému budou muset dostat velmi blizko, aby jej mohli programovat.
Béhem provadéni téchto operaci doslo v minulosti k prumyslovym nehodam, pfi nichZ byli operatofi prumyslovym robotem
udereni, stisknuti nebo jinak zranéni.
V poslednich letech byly operace s priimyslovymi roboty (podrobnosti viz ,Skoleni primyslového robotu a podobné
operace” a ,Zkusebni operace priomyslového robotu”) stanoveny jako nebezpeéné &i toxické operace a vyZaduji, aby pred
zahajenim prace s nimi absolvovali operatofi specializovang Skoleni.
Zakony od spolecnosti stale vice vyZaduji: instalaci ochrannych zafizeni, jako jsou ploty, pro prevenci kontaktu se
zafizenim; zformulovani, pfijeti a pfisné dodrZovani provoznich norem; dusledné vyuZivani varovnych zprav a kontrol; a
zavadeéni daldich bezpetnostnich opatfeni pro Gcely Fizeni. (V Japonsku)
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Typy prumyslového robotu
Hlavni typy pramyslovych robotl Ize kvalifikovat tak, jak je uvedeno nize.

(a) Klasifikace zaloZena na mechanice
(b) Konstrukce a pouZiti

Klasifikovat roboty do jednoduchych kategorii je v soucasné dobé obtiZnégjsi, protoZe jsou &im dal sloZitéjsi.

Z tohoto duvodu skuteéne vyrobky ve svych nazvech pouzivaji ,(b) Mechanickou konstrukci” a ,nazev rady vyrobku®.
Napf. robotické vyrobky znacky Mitsubishi Electric pouZivaji nazvy ,Vertikalné kloubovy robot fady RV-SQ/SD* a
JHorizontalné kloubovy robot fady RH-SQH/SDH".

Roboty, které jsou zaloZeny na specifickych pouZitich, |ze také seskupit do fad na bazi definované oblasti pouZiti.
K nim patfi napf. .,fada Robot pro palety a krabice” a ,fada Robot pro Cisty provoz”.

_!}

Vertikalng kloubovy Horizontalné kloubovy
robot fady RV-SQ/SD robot fady RH-SQH/SDH
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»m Typy a zpusoby pouzZiti pramyslovych robotu
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Termin

Sekvenéni robot

Obecné modely prumyslovych robott
Obecny model

Definice JIS

Robot s fidicim systémem, ktery pracuje na
vytvoieni noveho provozniho stavu, kdyZ ten
pfedchozi skonéi postupem provozniho stavu
stroje vpfed dle uréene sekvence a uréenych
podminek.

Pfehled

Robot, ktery postupuje vpied do dalSich provoznich etap
v poradi podle pfedem uréenych informaci (sekvence,
podminky, klasifikace atd.).

Opakovaci robot

Robot, ktery lze pouZivat k opakovanému
spousténi dkolového programu uloZeného Skolicim
programen.

Robot, ktery je vySkolen na provozni sekvence,
podminky, klasifikace a dalsi informace podle toho, jak
robotem pohybuje operator. Postupuje vpfed operacemi
tim, Ze tyto informace replikuje.

Cislicové fizeny robot

Robot, ktery se nauéi provozni sekvence,
podminky, klasifikace a dali informace na zakladé
Sislicovych, jazykovych a jinych dat — tedy nikoli
podle toho, jak robotem pohybuje operator a na
zakladé téchto informaci pracuje na dokongéeni
operaci.

Robot, ktery je naprogramovan pomoci provoznich
sekvenci, podminek, klasifikaci a daldich informaci
napsanych ve specialnim jazyce, nebo ktery pfijima
vstup €iselnych soufadnic polohy a pracuje na zakladé
naprogramovanych informaci.

Inteligentni robot

Robot, ktery pomoci umélé inteligence dokaze
samostatng stanovit, jak se chovat.

Robot, ktery vlastni umélou inteligenci, coz znamena, Ze
projevuje kognitivni schopnosti, schopnost uéit se,
schopnosti abstraktniho mySleni, schopnost adaptace
ke svemu prostiedi a dalsi inteligentni schopnosti.

Snimadi fizeny
robot

Robot, ktery fidi provoz pomoci informaci snimad.

Robot, ktery pfijima senzorické informace ze snimacua
ke stanoveni toho, jak ma fungovat.

Adaptivné
fizeny robot

Robot, ktery je vybaven funkcemi adaptivniho
fizeni.

Robot, ktery je vybaven funkcemi adaptivniho fizeni —
jde o Fidici funkce, které lze pouZivat pro fizeni zmén a
dalsi vlastnosti, které splfuji uréité podminky pfi reakci
na zmény Zivotniho prostredi a dalsi faktory.

Skolenim fizeny
robot

Robot, ktery je vybaven funkcemi Skoliciho fizeni.

Robot, ktery je vybaven funkcemi Skoliciho fizeni — jde o
funkece Fizeni, jeZ slouzi k zreadleni provoznich
zkusenosti a souvisejicich informaci pro vykonavani
operaci podle poffeby.
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Mechanicka konstrukce primyslového robotu (1)

Vlastnosti mechanickych konstrukei a jejich pouziti

Kartézsky soufadnicovy robot

Kartézsky souradnicovy robot disponuje ramenem, které ma mechanickou konstrukci se tfemi linearnimi

Definice klouby s pravouhlym uspofadanim.

Tyto roboty maji vysokou tuhost a polohovaci presnost, coZ usnadfiuje jejich fizeni.

Rychlost pohybu viak neni pfilis velka. Take maji mensi provozni rozsah nez je misto, ktere zabiraji.
=210 B Jsou optimalni pro upeviiovanifvyjimani obrobkd(*) dofze stroji vyrobni linky, operace potfebujici

polohovani XY, paletove operace a operace vyZadujici vysokou pfesnost.

*: ,Obrobek” je predmét, na némz ma byt provedena operace.

Cylindricky soufadnicovy robot disponuje ramenem, které ma mechanickou konstrukei s alespofi jednim

Definice oto&nym kloubem a jednim linearnim kloubem s valcovym usporadanim.

Provozni rozsah zasahuje nejen dopiedu ale take na obé strany; nicmené v horni a dolni dhlopficce je
pohyb omezen, coZ znesnadiuje pouZiti u sloZitych operaci, jako jsou operace obepnuti.

Tyto roboty maji vysokou tuhost a polohovaci pfesnost a lze je relativné snadno Fidit.

Diky otocnych kloubim dosahuji na konci ramene vétsich lineamich rychlosti.

Jsou optimalni pro manipulaéni operace, jako jsou upeviiovani obrobkd do stroji a vkladani pfedméta do
krabic.

Pfehled

Polarni soufadnicovy robot

D=l [(w=2 \Valcové a sférické roboty jsou zastaralé, takZe neni tfeba je probirat

Provozni rozsah zasahuje smé&rem nahoru i dold, coZ umozfuje otatet robotickymi rameny nahoru a dold
do poloh, které jsou nize Gi vySe neZ je télo robotu. Do jisté miry lze take provadét operace obepnuti.
Melze je pouZivat k dopravé tak velkych hmotnosti jako u jinych typu robota.

Prehled A L . L .
Jsou optimalni pro pouZiti u operaci provadé&nych na pomémeé sloZitych mistech, jako jsou u bodového
svarovani Gi lakovani, a ve fazi tvarového cbrabéni.

{Roboty s timto typem konstrukce nejsou v soutasné dobé pfilis pouZivany.)
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Mechanicka konstrukce primyslového robotu (2)
Vlastnosti mechanickych konstrukei a jejich pouiiti
Kloubovy robot

>

BT Kloubovy robot disponuje ramenem s mechanickou konstrukei, ktera ma alespon tii otoéné klouby.

Schopnost obepnuti je dostatecné vysoka na to, aby osobé umoznila obepnout ruku kolem zadni casti

pfedmétu, a provozni misto, na némz lze provadét sloZiteé operace, je vétsi nez misto, které tyto roboty
Prehled E£IEIR

Jsou optimalni pro vysokorychlostni operace, u nichZ ramena sleduji kruhovy pohyb.

SlouZi pfi montaznich operacich, ke sledovani v ramei sloZitych zakfivenych povrechl a pro podobné dkoly.

Nékteré z nejastéji pouzivanych prumyslovych robotu jsou nize uvedené kloubové roboty.
Vertikalné klouboveé roboty Pfiklad: Vertikalné kloubovy robot fady RV-SQ/SD z rodiny robotl spoleénosti
Mitsubishi Electric

Roboty jednoduse oznacované jako kloubové roboty jsou obvykle tohoto typu.
Jejich ramenni konstrukce pfipomina lidskou ruku, coZ z nich €ini tu nejrozumnéjsi formu pouZiti jako nahrada za clovéka.

Horizontalné kloubové roboty  Pfiklad: Horizontalné kloubovy robot fady RH-SQH/SDH z rodiny robotd
spolecnosti Mitsubishi Electric
Jejich ramena se pohybuji horizontalné s koncem ramene pohybujicim se nahoru a dol(i pouze v ose posuvu. Rika se

jim také skalarni roboty.
Maji vysokou tuhost ve svislém sméru (s malym drkotanim), ale ve vodorovném smeéru se mohou pohybovat pruzné.

Jsou optimalni pfi pouZiti u montaZnich operaci, jako je vkladani dilu nebo utahovani Sroubu.




ki FA_Equipment_for_Beginners(Industrial Robots)_CZ

@EI 5y = zpisoby pouziti pramyslovych robotd )y 00C

Obsluhal/programovani

Jak je uvedeno vyse, k dispozici je velmi Siroka skala prumyslovych robotu.
Pro popis kazdého jednotlivého typu zde neni dost mista.

NiZe je uveden prehled obsluhy a programovani za Ucelem Fizeni konfiguraci robotu. Jako pfiklady slouZi prumyslové
roboty znacky Mitsubishi Electric.

(a) Konfigurace prumyslového robotu
(b) Rucni obsluha a operace pomoci skoliciho zavésu
(c) Operace pomoci programovani
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Konfigurace prumyslového robotu

Standardni konstrukce prumyslového robotu je uvedena nize.

(1) Télo robotu

(2) Radié& robotu

(3) Skoliciho zavés (Fidici zavés slouZi ke spousténi robotu a ueni poloh)

(4) Kabel stroj — stroj (kabel slouzi k vzajemnému propojeni robotu)

(5) Nastroje pro operace (Uchopy atd.)

(6) Ostatni
« Pocitac k provedeni programovani/pfipojovaci kabel
* Solenoidové ventily, vzduchové hadice a dal$i dily pro pohyb tchopu atd.
» Kabely I/O, rozhrani atd. pro pfipojeni robotu k perifernim zarizenim

Piipojeni k

Snimac obrazu. perifemim zafizenim
| Ethemet
Rozhrani
Ro.bot pneumatického Gchopu
" Radie , Radié NC

m | Jednotka

g l paralelniho 1/O
N Ey I Rozsifeni Kabel externiho
> paméti I[o]
i r /' 7

Rozhrani Servo

"8 paralelniho IKOQ

Kabel externiho

Vo Radi¢ PLC

Pocitacovy kabel :
Q Rozhrani
Skolici zavés GOT

Pocitac
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Rucni obsluha a operace pomoci skoliciho zavésu

Obecné plati, Ze Skoleni pracovnich bodu (poloh, pozic) robotu se provede pomoci Skoliciho zavésu.
Nejnovejsi Skolici zavés lze pouZivat nejen k uceni poloh, ale také k tvorbé novych programu.

U &innosti provadénych pomoci Skoliciho zavésu se operatofi ¢asto pfiblizuji k robotu, aby provadéli uréené operace.
To je duvod, proc jsou Skolici zavésy vybaveny bezpecnostnimi prvky pro ruzné modely.

<Priklad s operacemi Vzit a Umistit=

v

Uchop robotu

el Tie ¥ .a
Skolici zavés Mitsubishi Electric
(Mazev modelu R32TB) " Umistit

Obrobek i , —— piemistén
(k dali operaci) X 15 g '(d
FPTTTTI T T T 7T T T T T T T 7T T TTIFTT 7777777

Postupy

o Skolici zavésy slouZi k naudeni provoznich bodl ve spravném pofadi provozu.
To znamena, Ze Skolici zavésy slouzi k pfidani/uloZeni bodu pomoci ruéni obsluhy (operaci pomaly
posun).

o SlouZi k nastaveni provoznich podminek (otevieni/zavieni Gchopu, rychlosti provozu atd.) pro kazdy
provozni bod.
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Operace na zakladé robotického jazyka

Robotické jazyky se lisi podle vyrobce robotu.
Mohou se také lisit podle oblasti pouziti, modelové fady &i jiného duvodu dokonce u stejného vyrobce.

Aby si uéastnici kurzu mohli pfedstavit a ziskat lepsi cit pro robotické jazyky, uvedeme hotové pfiklady programovani pro
operace paletovani vyuzivajici MELFA-BASIC — roboticky jazyk pouZivany roboty Mitsubishi Electric.

(Termin paletovani znamena stohovaci operaci, ve které jsou obrobky z dopravniku skladany spolecné na palety podle
stanovenych norem.)

<Podminky programovani=

« Poloha zastaveni pro misto, kdyZ obrobky vychazeji
z dopravniku, bude nastavena na P10.

= Vstupni signal INg bude pfiveden na vstup robotu, kdyz je
obrobek v poloze zastaveni. -}

* Provoz robotu bude spustén a zastaven na bezpecném misté
P _SAFE.

+ Ctyfi rohy palety budou oznageny P1, P2, P3 a P4.

= Délka rozsahu k bodu uchyceni/upusténi obrobku bude 50 mm
(1,97").

= Rychlost linearni interpolace bude 300 mm/s (11,8"/s) a dalSimi
operacemi bude pohyb maximalni rychlosti.

Dopravnik /
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Program
DEF PLT
1,P1,P2,P3,P4,4,51

Komentar
Prvni fadek je definici palety, kde je 1. paleta (PLT1) vytvofena z bodl P1 aZ P4 na
plose 4x5 (20 riznych palet).
Posledni fadek je ve sméru indexu dat (smér, v némz postupuje &itac)

MOV P_SAFE

MOV znamena operaci kloubové interpolace.

SPD 300

Rychlost linearni interpolace je 300 mm/s (11,8"/s).

HOPEN 1

HOPEN1 a HCLOSE1 jsou piikazy oteviit/zaviit pro 1. Uchop.

M1=1

Tim jsou inicializovana nastaveni Citace palet.

*LOOP

MNastaveni navésti (opakované polohovani)

WAIT M_IN(8)=1

Systém pocka, aZ se na vstupu objevi vstupni signal 8.

MOV P10,-50

MOV P10, -50 posune rameno 50 mm (1,97") na predni ¢ast P1.

MVS P10

MVS znamena operaci linearni interpolace.

DLY 0.2

Casovac bude nastaven na 0,2 s.

HCLOSE 1

DLY 0.3

MVS ,-50

MVS, -50 posune rameno 50 mm (1,97") smérem od aktualniho mista.

P100=PLT 1,M1

M1 slouZi jako ditac palet.

MOV P100,-50

-50 a dalsi ¢isla slouZi k posunu ramena ve sméru osy Z v souradnicich nastroje.

MVS P100

DLY 0.2

DLY je ¢asovac.

HOPEN 1

DLY 0.3

MVS ,-50

M1=M1+1

Citag poéita pfiristkovym zplsobem.

IF M1<=20 Then *LOOP

Je-li hodnota Eitace (pocet obrobku) mensi nez 20, operace se zopakuje.

MOV P_SAFE

Jakmile je operace dokonéena, posune se rameno do bodu P SAFE.

BIIP [P B P | s | s | s | s | s | s f s | o f s |
e N B R S N R I N I T N E e R i Bl Gl Rl R

END
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Typy operacl, jez lze prumyslovymi roboty provadét, jsou uréovany typem strojniho nastroje upevnéného ke konci
robotickeho ramena.
Napf.:
» Montazni roboty, které maji upevnény ,flexibilni dchop® (funkéné podobny lidské ruce)
» Obloukové svafovaci roboty, které maji upevnénou svareci elektrodu
» Lakovaci roboty, které maji upevnénou stfikaci pistoli
» Otfepy odstranujici roboty, které maji upevnénou brusku

A fada dalsich.

K dispozici jsou nejruznéjsi rozhrani Elovék-stroj a softwarové programy pro specializovana pouZiti, a pouzité znalosti
zpracovani zaviseji na typu provozu. Pro kazdy typ pouZiti v soucasné dobé existuji ruzna pole v zavedenych oblastech.
(Specializované provozni roboty)

Vybér typu robotu se uréuje podle polohovani, jenz je nutné pro konkrétni diskutovany provoz, provozniho rozsahu,
hodnoty hmotnosti, ktera bude presouvana robotem, provozniho prostiedi a ostatnich faktoru.

Obecné plati, Ze ¢im vetsi je pocet os, tim sloZitéjsi muze byt polohovani.

Cela fada horizontalné kloubovych robotu pouziva 4dosé specifikace — béZné slouzi pfi montazi a jinych operacich, jez
jsou orientovany smérem doll.

Cela fada vertikalné kloubovych robotl pouZiva 6osé specifikace — slouZi pro slozitéjsi operace.

NiZe je uvedena fada prikladu praktickych vyuziti pro prumyslové roboty.

(1) Paletovani

(2) Vydej/davkovani

(3) Vizualni sledovani linky
(4) Obsluha stroju

(5) Cisty provoz
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Paletovani

Paletovaci operace slouzi pfedevsim v expedi¢nich procesech ve vyrobnich zavodech a skladech.

Paletovaci operace se tykaji expedice a skladovani pfedmétl, které jsou naskladany ve skupinach na palety nebo do
beden.

Stohovaci a expedi¢ni operace provadéné ru¢né pro velky pocet vyrobku jsou velice vyCerpavajici a velmi neefektivni.
PouZiti paletizaéniho robotu umozZfiuje operatorum stohovat radove vétsi pocet vyrobki na palety pro snadné presouvani
v kratkych ¢asovych intervalech.

Napf. paletiza¢ni robot Mitsubishi Electric RV-100TH Ize pouZivat k pfesunu predmétu o hmotnosti az 100 kg (¢i 200 Ibs.
vEetné ramene).
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Vydej/davkovani

Roboty disponuji stfikacimi hlavicemi upevnénymi na koncich ramen a slouZi pro operace nastfiku latek, jako jsou tésnici
materialy, obalové materialy, voskové materialy a dalsi materialy.

Takové materialy museji byt aplikovany na prislusné plochy uniformné a souvisle.

Z tohoto duvodu musi byt pri psani daného 3koliciho programu zahrnuto know-how o tomto provozu.

Napf. museji byt vzaty v Gvahu takové faktory, jako jsou na¢asovani, kdy pfesné ma byt nastfik spustén ¢i zastaven, a

zajisténi presnosti trasy nastroje.

Vertikalné kloubovy robot
(Mitsubishi Electric:
RV-6SQL/SDL)
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Vizualni sledovani linky

Operace sledovani jsou takové, u nichZ jsou obrobky dopravované na dopravniku odebrany, aniz by musel byt dopravnik
zastaven.

U dopravy vyrobk( v oblasti potravinarstvi je obecné nutné zajistit dopravu v kratkych ¢asovych Ihutach. Proto se u téchto
pouZiti Casto pouZivaji operace sledovani, aby mohl dopravnik béZet bez zastaveni.

Operace sledovani Ize pouZivat ke smérovani robotu podle pohybu dopravniku pomoci vstupu impulznich signalt do
robotu z kodéru, ktery je nainstalovan na dopravniku.

Ke sledovani sklonu obrobku na dopravniku a pro nahodna rozloZeni se také pouZiva snimac obrazu.
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Obsluha stroju
Neopracovany obrobek je upevnén do skli¢idla obrabéciho stroje (soustruhu NC), a opracovany obrobek je vyjmut poté, co
bylo dokonéeno jeho obrabéni.
Neopracované obrobky jsou dopravovany na dopravniku.

Opracované obrobky jsou také dopravovany na dopravniku, jakmile byly naskladany na paletu.
Zarovnani a rozloZeni obrobkt muzZe byt sloZitou operaci, ktera vyuziva robot s péti- nebo Sestiosym stupném volnosti.

V tomto typu pouziti ma typ poZadovaného robotu konstrukci, ktera odolava prachu (mlze) generovaném pfi obrabécich
procesech.

Vertikalné kloubovy robot
(Mitsubishi Electric:
RV-6SQ/SD)
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Cisty provoz

Tyto roboty slouZi na zvlastnich mistech nazyvanych ,Cisté provozy®, které vyZaduji mimoradné Cista prostfedi pro procesy
ohledné vyroby polovodicu, tekutych krystalt a dalSich soucastek.

Typu robotu slouZiciho v tomto typu pouziti se fika robot pro Cisty provoz.

Jednodus$e feceno, Cisty robot disponuje opatifenimi k tomu, aby nedochazelo k uvolfiovani prachu z robotu.

K vyrobé tohoto typu konstrukce slouZi stfidava serva pro vSechna serva, a u vdech mist otac¢eni se aplikuje tésnéni.
Prach, ktery se usazuje uvnitf robotu, je dopravovan ven pomoci saciho zafizeni.

Urovefi &istoty uvnitf &istého provozu se vyjadiuje pomoci ,tFidy &isté provozu®.

Napf. tfida Cistého provozu 10 (0,3 pm) slouZi k oznaceni Grovné Cistoty s méné neZ 10 prachovymi ¢asticemi o priméru
0,3 um ¢&i vétSim na plo3e 1 stopy &tverecni.

Rozmeéry platku polovodice a rozméry skel s tekutymi krystaly jsou €¢im dal vétsi, protoZe technologie této vyroby je ¢im dal
vyspélejsi.

To souvisi se zvySenou poptavkou po sniZzeni nakladu diky schopnosti ziskat velky pocet €ipu IC z jediného platku
polovodice, a se zvySenou poptavkou po velkych panelech s tekutymi krystaly.

Napf. robot pro dopravu panelu s tekutymi krystaly RH-1000GHDC vyrabény spole¢nosti Mitsubishi Electric umi dopravit
tabule skla o rozmérech 1x1 m.

Kazeta
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Nyni, kdyz jste dokoncili viechny lekce kurzu Zafizeni FA pro zacatecniky (prumyslové roboty), jste pfipraveni absolvovat
zaveérecny test. \V pfipadé nejasnosti u jakychkoli témat vyuZijte této prileZitosti k jejich zopakovani.

Tento zavéredny test obsahuje celkem & otazek (19 poloZek).

Zaveérecny test muzZete absolvovat tieba nékolikrat.

Vypocet skore testu

Po vybéru odpovedi nezapomente stisknout tlaCitko Odpovéd. Budete-li pokraCovat bez stisknuti tlacitka
Odpovéd, dojde ke ztraté odpovédi. (Povazuje se za nezodpovézenou otazku.)

Vysledky skore
Na strané skére se zobrazi poéet spravnych odpovédi, poéet otazek, procento spravnych odpovédi a
uspésny/neuspésny vysledek.

Pocet spravnych odpovédi: 8§

Pro Uspésne slozeni testu je
potieba 60 % spravnych
odpovédi.

Celkovy poiet otazek:

Hodnota v procentech:

Pokracovat ] [ Revidovat

» Stisknutim tlagitka Pokracovat test ukongite.

« Stisknutim tladitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpovédi)
« Stisknutim tla¢itka Opakovat test zopakujete.
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Co je pramyslovy robot?

Vyplite prazdné misto v popisu definice primyslového robotu pomoci vhodnych termind.

Primyslovy robot je definovan jako programovatelny | --Select-- v , ktery miZe byt fizen

--Select-- Y _aje —Select-—- ¥ ve trech ¢i vice, —Select-- v

Odpovéd ] [ Zpét ]
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Vyhody pouziti pramyslovych robota

Vyberte spravné vyroky tykajici se vyhod pouziti robotd. (Spravné mize byt vice vyrok(.)

Lze je pouzivat ke zvySovani produktivity.
Osvobozuji clovéka od jednoduchych operaci.
Lze je pouZivat ke zvySovani kvality vyrobki.

Mohou je snadno a rychle obsluhovat dokonce zacatecnici.

Odpovéd | [ Zpét |
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Konstrukéni klasifikace prumyslovych roboti

Vyberte typ primyslového robotu, ktery odpovida konstrukénimu schématu.

I
~

—-Select--

—Select-- [ | —Select--

Odpoved ] [ Zpét ]
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Obecné modely priamyslovych roboti

Vyberte typ primyslového robotu, ktery odpovida kazdému z vyroku niZe.

_Select—- Robot, ktery postupuje vpred do dalSich provoznich etap v poradi
' podle predem uréenych informaci (sekvence, podminky, poloha atd.).

Robot, ktery je vy5kolen na provozni sekvence, podminky, klasifikace a dalsi
informace podle toho, jak robotem pohybuje operator. Postupuje vpied
operacemi na zakladé téchto informaci.

-Select--

_Select— Robot, ktery se nauci provozni sekvence, podminky, klasifikace a dalsi

' informace na zakladé cislicovych, jazykovych a jinych dat — tedy nikoli podle
toho, jak robotem pohybuje operator a na zakladé téchto informaci pracuje na
dokonéeni operaci.
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Konstrukce robotu

Vyberte dily odpovidajici zafizenim, které vytvareji robot. (Spravné mize byt vice vyrok(.)

Robot

Radic robotu

Skolici zavés

Kabel stroj — stroj

Uchop

Mechanizmus hlavni osy

Pasovy dopravnik

Odpovéd ] [ Zpét ]
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Pracovni bod robotu (polohovaci bod)

Vyberte pfislusny typ metody nejb&znéji pouzivany k vyuce robotl pracovnim bodim.

Pomoci Skoliciho zavésu
Pomoci pocitace

Pomoci fadice PLC

Odpovéd ] ’ Zpét ]




ki FA_Equipment_for_Beginners(Industrial Robots)_CZ

=
} Zavéreény test, 7 ) 00

Priklady robotického provozu

Vyberte typ robotického provozu, ktery odpovida kazdéemu z vyroku nize.

--Select-- v

Vyrobky jsou stohovany na palety nebo vkladany do beden. Slouzi k expedici vyrobkd a skladovani ve
skladech.

--Select-- v |
Na konec ramena robotu je upevnéna strikaci hlavice a obrobek je odebran, jJakmile se proces dokonci

--Select-- v |
Obrobek je upevnén do stroje pro opracovani, a jakmile je proces dokoncen, obrobek se odebere.

--Select-- v

Robot se pouZiva v doprave a daléi{:H operacich v €istych provozech v procesech vyroby polovodicd, vyroby
tekutych krystall a vyroby dalsi soucastek.

[ Odpovéd ] [ Zpét ]
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Priklady praktickych vyuZiti pro roboty

Vyberte spravnou vlastnost pro roboty pouzivané v Cistych provozech.

Zejména jsou uréeny pro vysokorychlostni provoz.

Disponuji takovymi opatfenimi, aby se zabranilo hluku b&hem provozu s ohledem na jejich okolni
prostredi.

Disponuji takovymi opatrenimi, aby se zabranilo uniku prachu ven z téla robotu.

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Skore testu

Pravé jste dokon£ili zavérecny test. Vase vysledky jsou nasledujici.
Pro ukonceni zavérecného testu piejdéte na dalsi stranu.

Pocet spravnych odpovédi: 8

Celkovy pocet otazek:

Hodnota v procentech:

Pokratovat ] [ Revidovat ]

Gratulujeme. Vas test byl aspésny.
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Pravé jste dokondili kurz Zafizeni FA pro zacatecniky (prumyslové roboty).

Deékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

Doufame, Ze se vam lekce libily a Ze informace ziskané v tomto kurzu
v budoucnu zuZitkujete.

Zaverecny test muZete revidovat tfeba nékolikrat.

Revidovat | = Zavfit




