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Sprzet FA dla poczatkujgcych
} (roboty przemysiowe)
J
Ta czesc zawiera ogolne informacje na temat
robotéw przemystowych dla poczatkujacych.
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Jest to szkolenie wprowadzajace, pozwalajace poczatkujacym na zapoznanie sie z robotami przemystowymi.
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Program szkolenia przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdzial 1 — Czym s3a roboty przemyslowe?

Poznaj podstawowe informacje na temat robotdw przemystowych: przeznaczenie, najczestsze zastosowania,
przykltadowe zastosowania.

Test konncowy

Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.
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Przejdz do nastepnej strony

Przejdz do wybranej strony

Opusc szkolenie

Przejdz do nastepnej strony.

Przejdz do poprzedniej strony n

Przejdz do poprzednigj strony.

Wyswietlony zostanie ,Spis tresci®, ktory umozliwia przejscie do
wybranej strony.

Opusc¢ szkolenie.
Okna takie jak ,Tresc” | szkolenie zostang zamkniete.
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Srodki bezpieczenstwa

Przed przystapieniem do korzystania ze sprzetu zapoznaj sie ze srodkami bezpieczenstwa znajdujacymi sie
w odpowiednich instrukcjach i przestrzegaj zawartych tam zalecen.
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“ Rola robota przemystowego )

Stowo robot” przywotuje na mys| obraz humanoidéw. Wplywaja na to kreskdwki, seriale animowane | popkultura, gdzie
roboty przedstawiane sg jako futurystyczne maszyny przypominajace ludzi.

Roboty przedstawione w tym szkoleniu sa robotami przemystowymi.
Czym doktadnie jest robot przemystowy?

(1) Definicja robota przemystowego
(2) Zalety stosowania robotéw przemystowych
(3) Bezpieczenstwo zwigzane z robotami przemystowymi

Czym jest
robot przemysio

Jastemn czionkiem rodziny
robotow przemystowych.
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Definicja robota przemystowego

Wedlug ISO (Miedzynarodowa Organizacja Normalizacyjna) robot przemystowy to programowana maszyna

manipulacyjna, ktéra moze by¢ sterowana automatycznie, a jej dziatanie moze zosta¢ zaprogramowane w trzech lub
wiecej osiach”.

* Termin maszyna manipulacyjna odnosi sie do urzadzenia, ktére dziata jak ludzkie ramie.

Wiekszosci oséb termin robot przemystowy” kojarzy sie z robotami ustawionymi
wzdhuz linii produkcyjnej w fabryce samochodow lub urzadzen elektronicznych.
Jednak zgodnie z powyzsza definicja przykiadem robota przemystowego jest kazda
wyspecjalizowana maszyna wyposazona w przypominajace dzwig ramie, sterowana
za posrednictwem PLC lub podobnego urzadzenia.

Tego rodzaju roboty réznig sie od robotdw nieprzemystowych (osobistych) \
uzywanych na co dzien w domu. ( _/(

JRoboty konzumenckie uzywane do

automatyzacji czynnogci domowych,

dostarczania roznywki, konsemwaci itp
nie sa czescia

rodziny robotéw przemystowych”
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Zalety stosowania robotéw przemystowych

Korzysci

Funkcje robota

Poréwnanie z ludzmi

Poréwnanie
z wyspecjalizowanymi

Moga by¢ uzyte w celu

zwiekszenia produktywnosci.

Roboty moga by¢ wykorzystane do przenoszenia
obiektow z jednego miejsca na drugie. //

W przeciwienstwie do ludzi, roboty moga
pracowac bez przerwy przez 24 godziny na
dobe, 7 dni w tygodniu. // Roboty mogq
pracowac w sposob staty i regularny,

przenoszac obiekty z duzg predkoscia.

II<' i

SzybkoééI k__,y

© (doskonate)

Wymaga legendy w celu
zdefiniowania trojkata,
okregu, 2 okregow itp.

maszynami

A\ (stosunkowo stabe)

Jednakze
sprawdza si¢ (@) (doskonale)
w przypadku wyspecjalizowanych
robotow do spawania,
uszczelniania itp.

Oferuja duza
wszechstronnoscé

Moga zapamieta¢ programy dla roznych modeli.
Pozwalajg na natychmiastowg zmiane trybu
pracy po zmianie modelu.

Moga by¢ uzyte w celu wykonywania ztozonych

dziatan. {

. 2 3

Maszyna Maszyna Maszyna
A B Cc

Program Program

O (dobre)

Operatorzy musza uczy¢
sie roznych dziatan dla
poszczegolnych modeli.

@ (doskonate)

Wyspecjalizowane maszyny nie
sa wszechstronne. Dziataja
doskonale jedynie, gdy pracuja
jedynie nad jedna czescia.

Mozna je w tatwy sposob
zaktualizowac lub zmienic
ich polozenie

Ruchy robota mozna dowolnie zmieniac.

QO (dobre)

© (doskonate)

Dostosowanie
wyspecjalizowanych maszyn do
innych dziatan jest bardzo
kosztowne.




ki FA_Equipment_for_Beginners{Industrial Robots)_PL

»“ Rola robota przemystowego

Korzysci

Funkcje robota

Pordwnanie z ludzmi

Poréwnanie
z wyspecjalizowanymi
maszynami

Rozruch systemow jest
szybki.

Czas konfiguracji podczas
uruchamiania ulega
skroceniu, gdyz liczba
problemow jest niewielka.

Jest to model do ogodlnych zastosowan,
oferujgcy duza swobode.

Zapewniaja niezawodnos¢ podparta instalagja
wielu modeli.

{ Uczeanie _:]

t—brF’r:gral“.m-fm 5-\-‘

—

M\ (stosunkowo stabe)

(@) (doskonate)

Wyspecjalizowane maszyny sg
produkowane na specjalne
zamowienie, a ich projektowanie
i produkcja trwajg diuzej.

Fomagaja chronic
pracownikow przed

wypadkami podczas pracy.

Imituja ruch dtoni | ramion operatora.

(Moga wykonywac bardziej skomplikowane
ruchy).

) ~,
s 1
mm = [ '

{3 {doskonate)

Tak samo
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Korzysci

Funkcje robota

Poréwnanie z ludzmi

Poréwnanie
z wyspecjalizowanymi
maszynami

Zapewniaja swobode
podczas prostych operaciji

Przez caty czas pracujg tak, jak zostaly
zaprogramowane.

Nie sa jednak tak wszechstronne.

@ (doskonate)

i pozwalaja na wykonywanie Zwiekszenie Tak samo
bardziej ztozonych dziatan. produktyw_nosm DRereRoToN
wykonujacych to samo
zadanie moze byc¢ trudne.

Dziatajg zawsze w ten sam sposob, eliminujgc

prawdopodobienstwo bledow w montazu

i innych problemow.

(> (dobre)

DIV ¥ B Trudno jest wyeliminowac Tak samo

poprawy jakosci produktu.

btedy nawet
doswiadczonych
operatorow.

e 00
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Bezpieczenstwo zwiazane z robotami przemystowymi

Praca robotow przemystowych polega na poruszaniu ramionami.

W pierwszej chwili przewidzenie ich ruchow moze by¢ trudne.

Roboty pracuja w polaczeniu z zewnetrznymi urzadzeniami zabezpieczajacymi.

Podczas fazy nauczania operatorzy musza zblizy¢ sie do robota, aby go zaprogramowac.

W przesziosci zdarzaty sie wypadki, w ktorych operatorzy byli uderzani, ciskani lub ranieni w inny sposob przez roboty
przemystowe podczas wykonywania takich czynnosci.

W ostatnich latach czynnosci zwigzane z robotami przemystowymi (patrz ,Uczenie robotow przemystowych i podobne
czynnosci”® oraz ,Testowe czynnosci zwiazane z robotami przemystowymi®) zostaly ocenione jako niebezpieczne lub
toksyczne, wymagajace od operatordw specjalnego przeszkolenia.

Prawo wymaga od przedsiebiorstw montowania urzadzen zabezpieczajgcych, jak np. ogrodzenia, aby zmnigjszyc
prawdopodobienstwo kontaktu ze sprzetem; tworzenia, wprowadzania i przestrzegania standarddw pracy; stosowania
petnego zestawu ostrzezen i przeprowadzania kontroli oraz wdrazania innych srodkéw bezpieczenstwa. (W Japonii)
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Typy robotéw przemystowych
Gtéwne typy robotdéw przemystowych mozna podzieli¢ wedtug ponizszych kategorii.
(a) Podziat ze wzgledu na sposéb dziatania
(b) Podziat ze wzgledu na budowe i zastosowanie

Klasyfikacja robotow staje sie coraz trudniejsza, gdyz sa one coraz bardziej zaawansowane.

Dlatego nazwy produktéw obejmujg ,(b) konstrukcje” i ,nazwe serii".
Przyktadowe nazwy produktéw Mitsubishi Electric: robot z przegubem w pltaszczyznie pionowej serii RV-SQ/SD
i robot z przegubem w ptaszczyznie poziomej serii RH-SQH/SDH.

Roboty przeznaczone do szczegdlnych zastosowan moga by¢ takze podzielone ze wzgledu na zastosowanie.
Przyktadami sg ,Robot do palet i skrzyn” i ,Robot sprzatajgcy”.

Robot z przegubem Robot z przegubem
w ptaszczyznie pionowej w ptaszczyznie poziomej
serii RV-SQ/SD serii RH-SQH/SDH
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Modele robotow przemystowych do zastosowan ogolnych
Model do zastosowan ogdlnych

Numer Nazwa Definicja JIS Opis
Robot wyposazony w ukiad sterowania, ktory
generuje nowy status roboczy po zakonczeniu Robot, ktary przechodzi do kolejnych czynnosci wedtug
2110 Robot sekwencyjny poprzedniego poprzez zmiane statusu dziatania ustalonych weczesniej programow (sekwencje, warunki,
maszyny wedlug ustalonych wezesnig] sekwencji | kolejnosé itp.).
i warunkow.
Robot. ktory pracuje wedtug zaprogramowanych
Robot. ktary stale powtarza zaproaramowan sekwencji, warunkow, kolejnosci i innych informacji
2120 Fobot odtwarzajacy L Koy Po prog y zgodnych z ruchami wykonywanymi przez operatora
wczesniej program. s . - .
i ktory wykonuje ustalone czynnosci poprzez ich
powtarzanie.
Robot, kiory pracuje wedlug zaprogramowanych Robot. ktory pracuje wedtug zaprogramowanych
Robot sterowan sekwencji, warunkow, kolejnosci i innych informacji | sekwenciji, warunkow, kolejnosci i innych informacii
2130 wany opartych na danych numerycznych, jezyku itp. — zapisanych w specjalistycznym jezyku, lub kidry
numerycznie : . . . .
nie wedhug wykonywanych przez operatora odczytuje numeryczne wspotrzedne o pozycji | pracuje
ruchow. na podstawie zaprogramowanych informacii.
Robot, ktory podejmuje niezalezne decyzje Robot WSIEE’.&HF? sztuczpq_ mtghgenqe. dzug-l:u czemu
R - . charakteryzuje sig zdolnosciami poznawczymi, moze sig
Robot inteligentny dotyczace wymaganych czynnosci, korzystajac ze . o . ;
ST o uczyc, myslec abstrakcyjnie, dostosowywac do
sztuczne| inteligencji. . . Co o
otoczenia oraz posiada wiele innych funkgji.
2141 zzEc?:uan Fobot, ktory pracuje na podstawie danych Robot, ktory odczytuje dane z czujnikow, aby
awany Z CZujnikow. wykonywac odpowiednie czynnosci.
czujnikami
2140 Robot wyposazony w funkcje sterowania adaptacyjnego,
Robot ze . . . . . . o o
, Robot, ktory wyposazony jest w sterowanie kiore pozwala na zmiane sposobu sterowania i ustawien
2142 | sterowaniem . o . .
. adaptacyjne. w celu dostosowania sie do warunkow otoczenia
adaptacyjnym L -
i innych czynnikow.
Robot wyvposazony w funkcie umozliwiaiace Robot wyposazony w funkcje umozliwiajace uczenie sig,
2143 | Uczacy sie robot WyP y 4 1 dzigki ktorym powtarza czynnosci na podstawie
uczenie sig. . . . .
zargjestrowanych danych i innych informaciji.
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Robot kartezjanski

>
J

Robot biegunowy

Konstrukcja mechaniczna robota przemystowego (1)
Cechy konstrukcji mechanicznych i ich zastosowania

Robot kartezjanski wyposazony jest w ramie, ktdre posiada trzy liniowe zlgcza utozone wedlug
wspdtrzednych kartezjanskich.

Definicja

Roboty te sa bardzo doktadne, dzigki czemu tatwo sig nimi steruje.

Predkosc ich ruchu nie jest zbyt duza. Zasieg ruchdw nie przekracza zajmowanego obszaru.
Sprawdzaja sie idealnie przy montazu/demontazu obrabianych przedmiotow (*) na/z maszyn na linii,
operacjach wymagajacych pozycjonowania XY, paletyzowaniu i czynnosciach wymagajacych wysokiej
precyzji.

*: .Obrabiany przedmiot” oznacza obiekt poddawany obrobea.

Opis

Robot cylindryczny wyposazony jest w ramie, ktdre posiada przynajmniej jedno zlacze obrotowe i jedno

Definicja ztacze liniowe utozone wedlug wspdlrzednych cylindrycznych.

Zasieqg dziatania obejmuje nie tylko przod, lecz rowniez boki urzadzenia, jednak ruch jest ograniczony, co
sprawia, Ze roboty te nie nadaja sie do bardziej zlozonych czynnosci, jak np. owijanie.

Charakteryzuja sie wysoka sztywnoscia i doktadnoscig pozycjonowania, przy tym sa dosyc tatwe

w sterowaniu.

Dzieki zastosowaniu potaczenia obrotowego oferuja szybsze predkosci liniowe na koncowkach ramion.
|dealnie nadajg sie do czynnosci takich jak montowanie obrabianych przedmiotow na maszynach czy
whkiladanie przedmiotow do pudelek.

(DISSER Cylindryczne i sferyczne roboty nie sg juz uzywane, nie istnieje wiec koniecznos¢ ich opisywania

Zasieq robota moze byé zwiekszany w gore i w dol, dzigki czemu ramiona robota moga byé unoszone lub
opuszczane do pozycji powyzej lub ponizej konstrukeji robota. Robot moze przeprowadzac niektare
operacje zwigzane z owijaniem.

Opis Mie jest przystosowany do przenoszenia rownie ciezkich tadunkdow co inne roboty.

Optymalnie wykorzystywane sga w stosunkowo zlozonych czynnosciach, jak spawanie punktowe lub
malowanie oraz ocbrobka ksztaltowa.

{Roboty tego typu nie sa obecnie wykorzystywane na duzg skalg).
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Konstrukcja mechaniczna robota przemystowego (2)
Cechy konstrukeji mechanicznych i ich zastosowania
Robot ramieniowy

—
1D

| B

BEHLIEERS Robot ramieniowy posiada ramie, ktore sklada sie z przynajmniej trzech obrotowych ztaczy.

Zaawansowany proces owijania jest przeprowadzony w sposob nie zagrazajacy cztowiekowi, a obszar, na
ktorym mozliwe jest wykonywanie zloZzonych czynnosci przekracza przestrzen zajmowana przez robota.
Roboty tego typu sprawdzaja sie idealnie w szybkich czynnosciach, w ktdrych ramiona poruszaja sie po
okregu.

Sa uzywane do montazu, przemieszczania wzdiuz zloZzonych, wygietych powierzchni i innych podobnych
zadan.

Jedne z najczesciej uzywanych robotéw ramieniowych wymieniono ponizej.
Roboty z przegubem Przyktad: robot z przegubem w ptaszczyZnie pionowej serii RV-SQ/SD
W plaszczyznie pionowe] Mitsubishi Electric

Roboty nazywane ramieniowymi zazwyczaj oznaczaja whasnie ten typ robota.
Struktura ich ramienia przypomina ramie czlowieka, dzieki czemu sa najezesciej wybierane w zastepstwie pracownikow.

Roboty z przegubem Przyktad: robot z przegubem w plaszczyZnie poziomej serii RH-SQH/SDH
W plaszczyznie poziome] Mitsubishi Electric

lch ramiona poruszaja sie w plfaszczyznie poziomej, podczas gdy koncdwka ramienia porusza sie jedynie w gore lub
w dot. Nazywane sg rowniez robotami skalarnymi.

Oferuja wysoka doktadnosé w ruchu pionowym (2 niewielkimi zaktdceniami), moga byé réwniez przesuwane

w plaszczyznie poziomej.

Idealnie sprawdzajg sie podczas czynnosci montazowych, takich jak montowanie czesci lub wkrecanie srub.
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Dzialanie/programowanie

Jak wida¢ powyzej, istnieje wiele rodzajow robotdw przemystowych.
Nie mamy mozliwosci opisac ich wszystkich.

Ponizej zamieszczono opis dziatania i programowania robotdw na przyktadach robotéw przemystowych Mitsubishi Electric.

(a) Konfiguracja robota przemystowego
(b) Sterowanie reczne i za pomoca pilota do nauczania
(c) Sterowanie za pomoca programowania
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Konfiguracja robota przemystowego

Ponizej znajduje sie opis standardowe| konstrukcji robota przemystowego.

(1) Korpus robota
(2) Sterownik robota
(3) Pilot do nauczania (pilot stuzacy do sterowania robotem i nauczania pozycji)
(4) Kabel taczacy maszyny (kabel uzywany do laczenia ze soba robotdw)
(5) Narzedzia (chwytaki itp.)
(6) Inne
* Komputer do programowania/kabel potaczeniowy

« Zawory elektromagnetyczne, elastyczne przewody doprowadzajace powietrze oraz inne elementy do
poruszania chwytakami itp.

« Kable we/wy, interfejsy itp. stuzace do tgczenia robota z zewnetrznymi urzadzeniami
Polgczenie

Czujnik wiz;rjn z urzgdzeniami

I Ethernet ﬂ‘!p"l'l'll
Robot . Interfajs chwytaka
- pneumatycznegqo

o Starownik o~
“e ; robota Réwnolegta
| jednostka wahwy
. .- Zewnetrzny
| o E;ria;tm kabel we'wy
" .
I(al:nel iaczacyr Réwnoleghy Serwomechanizm
. S W interfajs welwy
Zewnetrzny
Kabel komputerowy kabel walwy g
0 % Intarfejs CC-Link n
Filot o

Komputar
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Sterowanie reczne i za pomoca pilota

Uczenie robota nowych punktow (pozycii, ustawien) odbywa sie za posrednictwem pilota.
Najnowsze piloty moga by wykorzystywane nie tylko do uczenia pozycji, lecz réwniez do tworzenia nowych programow.

Podczas sterowania za pomoca pilota operatorzy czesto zblizaja sie do robota, aby wykonac okreslone czynnosci.
Dlatego piloty wyposazone sa w funkcje zabezpieczajace dostosowane do poszczegdlnych modeli.

<Przykiad operacji podnoszenia i przenoszenia=

Chwytak robota
X >
Pilot Mitsubishi Electric ¥ @
(model R32TB) .
. Podnoszenie Upuszczanie
Obrabiany przedmiot i || <— Obrabiany przedmiot jest przenoszony tutaj.
(przed obrobka) X |7 : @

1
FLE LR LT T FFL LTS FELL TS

Procedury

o Piloty wykorzystywane sa do uczenia czynnosci wykonywanych w okreslonej kolejnosci.
Piloty stuza do dodawania/zapisywania przebiegu wykonywanych recznie czynnosci (sterowanie
skokowe).

o Wykorzystywane sa do ustalenia warunkow dziatania (otwieranie/zamykanie chwytakow, predkosc
itp.) dla kazdego punktu.
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Czynnosci oparte na jezyku robota

Jezyki robotdw rdznig sie w zaleznosci od producenta.
Moga réwniez roznic sie ze wzgledu na zastosowanie, serie modeli lub inne kryterium, nawet w zakresie maszyn tego
samego producenta.

Aby utatwi¢ zrozumienie jezykow robotow, przedstawimy przyktady programowania czynnosci paletowania za pomoca
MELFA-BASIC, jezyka robotow wykorzystywanego przez Mitsubishi Electric.

(Paletowanie odnosi sie do przenoszenia obrabianych przedmiotéw z przenosnika na palety i uktadania ich w okreslony
sposob).

<Warunki programowania=

* Pozycja zatrzymania, gdy obrabiany przedmiot znajduje sie na

korcu przenosnika nazwana jest P10. Py
= Sygnat wejsciowy IN8 wysytany jest do robota, gdy obrabiany > '}
przedmiot znajduje sie w pozycji zatrzymania. Przenosnik o
= Czynnosci robota zaczynaja | koncza sie w bezpiecznym punkcie e
P_SAFE. P_SAFE

= Cztery rogi palety oznaczone sg jako P1, P2, P31 P4.

* Odleghtosé do punktu ztapania/upuszczenia obrabianego przedmiotu
wynosi 50 mm (1,97 cala)

* Predkosc¢ ruchu z interpolacja liniowa wynosi 300 mm/s
(11,8 cala,s), a inne czynnosci wykonywane sa z maksymalng
predkoscia.
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Numer Program Uwagi
1 DEF PLT Pierwszy wiersz to definicja palety nazwanej Paleta 1 (PLT1) skladajacej sie z punktdw
1,P1,P2,P3,P4,4,51 od P1 do P4 na obszarze 4x5 (20 réznych palet).

Ostatni wiersz jest zgodny z kierunkiem danych (kierunkiem licznika)

2 MOV P SAFE MOV odnosi sie tacznej interpolaciji podczas ruchu.

3 SPD 300 Predkos¢ ruchu z interpolacja liniowa wynosi 300 mm/s (11,8 cali/s).

4 HOPEN 1 HOPEN1 i HCLOSE1 to polecenia otwarcia/zamkniecia chwytaka 1.

5 M1=1 Inicjalizacja ustawien licznika palet.

6 *LOOP Ustawienia etykiet (powtarzane pozycjonowanie)

7 WAIT M IN(8)=1 System czeka na wystanie sygnatu wejsciowego &.

8 MOV P10,-50 MOV P10, -50 powoduje przesuniecie ramienia o 50 mm (1,97 cala) w kierunku punktu
P1.

9 MVS P10 MYVS odnosi sie ruchu z interpolacja liniowa.

10 DLY 0.2 Czas ustawiony jestna 0,2 s.

11 HCLOSE 1

12 DLY 0.3

13 MVS ,-50 MVS, -50 powoduje oddalenie ramienia o 50 mm (1,97 cala) od aktualnej pozycji.

14 P100=PLT 1,M1 M1 petni funkcje licznika palet.

15 MOV P100,-50 -50 i inne liczby wykorzystywane sa do poruszania ramieniem wedlug wspdtrzednych
wzdiuz osi Z.

16 MVS P100

17 DLY 0.2 DLY to ustawiony czas.

18 HOPEN 1

19 DLY 0.3

20 MVS ,-50

21 M1=M1+1 Zliczanie w sposob narastajacy.

22 IF M1<==20 Then *LOOP | Czynnos¢ jest powtarzana, jesli liczba (obrabianych przedmiotéw) jest mniejsza od 20.

23 MOV P SAFE Po zakonczeniu czynnosci ramie przesuwa sie do pozycji P SAFE.

24 END

Lo
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m Przyktady praktycznego zastosowania robotow przemystowych

Czynnosci, ktére moga byé wykonane za pomoca robotow przemystowych determinuje rodzaj narzedzia przylaczonego
do koneca ramienia.
Na przyktad:
* Roboty montujace posiadaja ,chwytak™ (ktory przypomina ludzka dton)
* Roboty spawajace wyposazone sa w palnik do spawania tukowego
» Roboty malujgace wyposazone sa w pistolet lakiermiczy
» Roboty oczyszczajace wyposaZzone sg w szlifierke

Mozliwe jest rowniez inne wyposazenie.

Dostepne jest rowniez wyspecjalizowane oprogramowanie oraz pulpity operatorskie dostosowane do konkretnych
zastosowan, wykorzystywane sa rowniez informacje dotyczace poszczegdinych czynnosci zwiazanych z kazdym

z zastosowan. (Wyspecjalizowane roboty)

Wybér rodzaju robota zaleiy od wymagan danego zastosowania, zasiegu pracy, maksymalnego ciezaru przenoszonych
tadunkow, Srodowiska pracy i innych czynnikdw.

Im wieksza liczba osi, tym bardziej ztozone czynnosci moze wykonywac robot,

Wiele robotow z przegubem w plaszczyZnie poziomej posiada 4-osiowa konstrukcje i jest wykorzystywanych do montazu
i innych czynnosci wymagajacych skierowania w dot.

Wiele robotow z przegubem w plaszczyZnie pionowej posiada 6-osiowa konstrukeje | wykorzystywanych jest do
czynnosci bardziej ztozonych.

Ponizej podano przyktady zastosowan robotow przemystowych.

(1) Paletowanie

(2) Dozowanie

(3) Kontrola wizualna linii
(4) Obstuga maszyn

(5) Pomieszczenia czyste
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Przykiady praktycznego zastosowania robotow przemystowych

Paletowanie

Paletowanie stosowane jest gtéwnie podczas dostawy w zaktadach produkcyjnych i magazynach.

Paletowanie polega na dostarczaniu i przechowywaniu obiektéw, ktére sg umieszczane na paletach lub w skrzyniach.
Reczne pakowanie i transportowanie duzej liczby produktéw jest niezwykle wyczerpujace i nieefektywne.

Robot do paletowania pozwala operatorowi na utozenie duzej liczby produktéw na paletach w tatwy i szybki sposob.
Na przyktad robot do paletowania Mitsubishi Electric RV-100TH moze przenosi¢ obiekty o masie do 100 kg (lub 200 Ib,
tacznie z masa ramienia).

Przeno$nik




FA_Equipment_for_Beginners(Industrial Robots)_PL

> Przyktady praktycznego zastosowania robotéow przemystowych ) 00

Dozowanie

Roboty wyposazone w glowice do malowania wykorzystywane sg do czynnoéci zwigzanych z malowaniem, takich jak
naktadanie materiatu uszczelniajgcego, materiatu do pakowania, wosku i innych materiatow.

Tego typu materialy muszg by¢ naktadane na uszczelnienia jednakowo i w sposéb ciagly.

Z tego powodu przed rozpoczeciem programowania nalezy zapoznac sie z informacjami dotyczacymi uszczelniania .
Nalezy np. wziaé pod uwage czynniki takie jak czas rozpoczecia i zakonczenia naktadania czy doktadno$é.

Robot z przegubem w plaszczyznie

pionowej
(Mitsubishi Electric: RV-6SQL/SDL)
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> Przyktady praktycznego zastosowania robotéow przemystowych ) 00

Kontrola wizualna linii

Czynnoéci tego typu wykorzystywane sg, gdy obrabiane przedmioty transportowane zdejmowane sg z przeno$nika bez
jego zatrzymywania.

Produkty spozywcze musza by¢ transportowane w krotkim czasie taktu, dlatego tego typu czynnosci sa czesto
wykorzystywane w tej sytuacji, gdyz przenoénik moze pracowac bez zatrzymywania.

Kontrola umozliwia robotowi §ledzenie ruchu przenosnika poprzez wysytanie sygnatéw impulsowych z enkodera
zamontowanego na przeno$niku do robota.

Czujnik wizyjny jest rowniez wykorzystywany do wykrywania potoZenia przedmiotéw na przenosniku oraz kontroli
nieuporzadkowanych produktow.
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Przykiady praktycznego zastosowania robotow przemystowych ) L

Obstuga maszyn

Nieobrobiony przedmiot jest mocowany w uchwycie maszyny obrabiajacej (tokarka NC), a po obrobieniu jest usuwany
z uchwytu.

Przedmioty przeznaczone do obrébki sg transportowane na przenosniku.

Przedmioty po obrébce rowniez sg transportowane na przenosniku po utoZeniu na palecie.

Utozenie obrabianych przedmiotow w odpowiedni sposéb moze by¢ skomplikowang operacja, ktéra wykorzystuje
mozliwosci robota o pieciu lub sze$ciu stopniach swobody.

W tym zastosowaniu robot posiada konstrukcje odporng na pyt (mgte) wytwarzany przez tokarke.

Robot z przegubem
w plaszczyznie pionowej 7
(Mitsubishi Electric: RV-6SQ/SD)
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123 Przyktady praktycznego zastosowania robotéw przemystowych

Pomieszczenia czyste
Te roboty wykorzystywane sg w specjalnych obszarach nazywanych ,pomieszczeniami czystymi”, ktére wymagaja
niezwykle czystych warunkéw do produkcji pétprzewodnikéw, cieklych krysztatoéw i innych czesci.
Robot wykorzystywany w tego typu pomieszczeniach nazywany jest robotem do pomieszczen czystych.
W skrécie, jest to robot wyposazony w elementy zmniejszajace wytwarzanie pytu.
Aby stworzy¢ konstrukcje tego typu, wykorzystuje sie serwomechanizmy AC i uszczelnienie wszelkich obracajacych sie
elementow.
Pyt zbierajgcy sie wewnatrz robota wyprowadzany wysysany jest na zewnatrz.
Poziom czystosci w pomieszczeniu czystym okreslany jest za pomoca ,klasy pomieszczenia czystego™.
Na przyktad klasa pomieszczenia czystego 10 (0,3 um) oznacza, ze w pomieszczeniu znajduje sie mniej niz 10 czastek
pytu o Srednicy 0,3 um lub wyzZszej na obszarze 1 stopy kwadratowej.
Wraz z rozwojem technologii rozmiary plytek potprzewodnikowych i szkta ciektokrystalicznego stajg sie coraz wieksze.
Ma to zwigzek z checig obnizania kosztow dzieki mozliwosci wykonywania duzej liczby chipoéw IC z jednej ptytki
potprzewodnikowej i ze zwiekszonym zapotrzebowaniem na wys$wietlacze cieklokrystaliczne.

Na przyktad produkowany przez Mitsubishi Electrics robot RH-1000GHDC do transportu ciektych krysztatow moze
przenosic tafle szkta o wymiarach 1 mna 1 m.
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Po zakonczeniu szkolenia na temat sprzetu FA dla poczatkujacych (roboty przemystowe) mozesz podejsc do testu

konicowego. Jesli masz watpliwosci zwiazane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim
informacije.

Test koricowy sktada sie z 8 pytan (19 elementéw).
Liczba prob rozwiazania testu jest nieograniczona.

Jak zapisac odpowiedzi
Po wybraniu odpowiedzi nacisnij przycisk Odpowiedz. Twoja odpowiedz nie zostanie zapisana, jesli nie
nacisniesz przycisku Odpowiedz. (Pytanie pozostanie bez odpowiedzi).

Wynik testu

MNa stronie z wynikami wyswietlona zostanie liczba poprawnych odpowiedzi, liczba pytan, procent poprawnych
odpowiedzi | ostateczna ocena.

Poprawne odpowiedzi: 8

, , To pass the test, you have to
Liczba pytan: 8 answer 60% of the questions
correct.
Wynik procentowy: 100%

[ Dalej | [ Sprawdz |

« Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjs¢ z testu.
« Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzi¢ test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
« Nacisnij przycisk Powtorz, aby powtorzy¢ test.
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Czym jest robot przemystowy?

Wypelnij puste pola w ponizszym opisie cech robota przemystowego odpowiednimi terminami.

Robot przemystowy to programowalna —Select- ¥ | ktora moze byc sterowana —-Select-- v |

a jej dziatanie moze zostac | —Select-- ¥ w trzech lub wiecej| —Select-- v |

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 2

) 000

Zalety stosowania robotow przemystowych

Whybierz poprawne odpowiedzi dotyczgace zalet robotow. (Poprawnych moze byc kilka odpowiedzi).

— Moga byc uzyte w celu zwiekszenia produktywnosci.
— Sprawiaja, Ze ludzie nie musza wykonywac najprostszych zadarn.
— Moga byc uzyte w celu poprawy jakosci produktu.

—  Moga byt z tatwoscia sterowane nawet przez poczatkujacych operatorow.

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 3

) 000

Podziat robotow ze wzgledu na konstrukcje

Whybierz rodzaj robota, ktory odpowiada przedstawionemu schematowi.

e

d

--Select-- v

I
~

-Select-- v

--Select-- v

-Select-- v

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 4

) 000

Modele robotow przemystowych do zastosowan ogolnych

Whybierz rodzaj robota, ktory odpowiada podanemu opisowi.

—Select-- v
-Select-- v
--Select-- v |

Odpowiedz ] [ Wstecz

Robot, ktéry przechodzi do kolejnych czynnosci wedtug ustalonych wczesniej
programow (sekwencje, warunki, kolejnosc itp.).

Robot, ktéry pracuje wedlug zaprogramowanych sekwencji, warunkow,
kolejnosci i innych informacji zgodnych z ruchami wykonywanymi przez
operatora i ktory wykonuje ustalone czynnosci poprzez ich powtarzanie.

Robot, ktéry pracuje wedlug zaprogramowanych sekwencji, warunkow,
kolejnosci i innych informacji opartych na danych numerycznych, jezyku i itp. —
nie wedlug wykonywanych przez operatora ruchow.
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} Test koncowy 5

) 000

Konstrukcja robota

Whybierz czesci, ktore odpowiadajg urzadzeniom, z ktorych skiada sie robot. (Poprawnych moze byc kilka odpowiedzi).

— Robot
Sterownik robota
Pilot
Kabel taczacy maszyny
Chwytak

Glowny mechanizm osiowy

~ Przenosnik tasmowy

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 6 ) a0

Punkt pracy robota (punkt pozycjonowania)

Wybierz odpowiednig metode najczescie) wykorzystywang do nauczania robota punktow.

L)

Korzystanie z pilota

L)

Korzystanie z komputera

L)

Korzystanie z PLC

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 7 ) 00

Przyktady dziatania robotow

Wybierz rodzaj czynnoscl wykonywane) przez robota, ktéra odpowiada podanemu opisowi.

—-Select-- v |
Produkty uktadane sg na paletach lub umieszczane w skrzyniach. Operacja wykorzystywana do dostarczania
produktow i ich przechowywania.

--Select-- v

Glowica malujgca jest zamocowana na koncu ramienia robota, a obrabiany przedmiot jest usuwany po
Zakonczeniu procesu.

—-Select-- v |
Obrabiany przedmiot jest zamocowany na maszynie obrabiajacej i jest z niej wyjmowany po zakonczeniu procesu.

--Select-- v

Roboty wykorzystywane do transportu i innych czynnosci wykonywanych w pomieszczeniach czystych podczas
produkcji polprzewodnikow, cieklych krysztatow 1 innych czesci.

Odpowiedz ] [ Wstecz ]
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Przyktady praktycznego zastosowania robotow

Wskaz ceche robotow uzywanych w pomieszczeniach czystych.

~ S5g zaprojektowane do pracy z duzg predkoscia.
~  Wyposazone sg w zabezpieczenia ograniczajgce wytwarzany hatas w zwiazku z ich Srodowiskiem pracy.

~  Wyposazone sg w zabezpieczenia ograniczajace wytwarzanie pylu.

Odpowiedz ] [ Wstecz
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@ Vynik testu

) 000

Ukonczyles/as test koncowy. Oto Twoj wynik.
Aby zakonczyc test koncowy, przejdz do nastepne) strony.

Poprawne odpowiedzi: 8

Liczba pytari: 8
Wynik procentowy: 100%
Dalej ] [ Sprawdz ]

Gratulacje. Zaliczyles/as test.
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»

Ukonczyle$/a$ szkolenie Sprzet FA dla poczatkujacych (roboty przemystowe).

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

Mamy nadzieje, Ze szkolenie spemito Twoje oczekiwania i ze
uzyskates/as przydatne informacije.

Szkolenie mozesz powtarza¢ dowolng liczbe razy.

 Sprawdz = Zamknij




