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Zariadenia FA pre zaciatocnikov
(priemyselné roboty)

Ide o struény prehfad priemyselnych robotov pre
zaciato€nikov.
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Tento Uvodny kurz je uréeny pre zaciatocnikov, novacikov v odbore priemyselnych robotov, je to prileZitost naudit sa
zaklady priemyselnegj robotiky.
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Obsah tohto kurz je nasledovny.
Odporacame vam zacat kapitolou 1.

Kapitola 1 - Co su to priemyselné roboty?
Precitajte si viac o zakladoch priemyselnych robotov, vratane Ucelu, typickych pouziti, vzorovych aplikacii.

Zaverecny test

MNa Uspesné absolvovanie kurzu je potrebnych: 60 % alebo viac.
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Prejst na nasledujdcu stranu Prejst na nasledujtcu stranu.

Spéat na predchadzajicu Spat na predchadzajicu stranu.

stranu

Zobrazi sa ,Obsah" a modzele prejst na poZadovanu stranu.

Prejst' na pozadovanu stranu

Ukonéite kurz.

Ukoncite kurz Okna, ako je obrazovka ,Obsah” a kurz sa zatvori.

X
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Preventivne opatrenia

Pred pouZitim skuto&ného hardvéru si precitajte Preventivne opatrenia v prislusnych navodoch a dodrZiavajte prisluiné
bezpetnostné informacie, ktoré sa v nich uvadzaju.
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“ Uloha priemyselného robota

)

Slovo robot” vo vieobecnosti vyvolava predstavy o humanaoidoch. Zapri€inil to vplyv kreslenych, animovanych filmov a

pop-kultary, ktoré robotov spravidla vykresluju ako futuristické stroje pripominajlce ¢loveka.

Typ robota, ktorému je venovany tento kurz, nie je tohto druhu, ale je to priemyselny robot.

A ¢o je potom vlastne priemyselny robot?

(1) Definicia priemyselného robota
(2) Vyhody pouZivania priemyselnych robotov
(3) Bezpecnost s priemyselnymi robotmi

Cojeto
priemyselny

Som sicastou rodin
priemyselnych
robotov.
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Definicia priemyselného robota

Podla ISO (Medzinarodnej organizacie pre normalizaciu) je priemyselny robot definovany ako programovatelny
manipulator, ktory moZe byt riadeny automaticky a je programovatelny v troch alebo viacerych osiach.”

*Slovo manipulator, ktoré sa tu pouZiva, znamena zariadenie, ktoré funguje ako ludské rameno a vykonava rbzne
prevadzkove Ulohy.

JRoboty pouZivané
v prostredi spotrebitala, napr.
Zarniadenia na automatizaciu
domacnosti, zabavu, servis
domacnosti a pod. nie s0
sucastou rodiny
priemysealnych
robotov

Ked ludia pocuju slovo ,priemyselny robot®, vacsina mysli roebotov zoradenych na
vyrobnej linke automobilovych dielov alebo montaZnych robotov na elektronicke

vyrobky, aké vidite v televizii.

Podla vyssie uvedenegj definicie viak je kazdy Specializovany stroj s ramenom

podobnym Zeriavu, ovladany PLC alebo podobnym zariadenim dokonaly priklad
priemyselného robota.

Tieto typy robotov sa lisia od nepriemyselnych robotov (osobné roboty), ako su tie, -/(
to sa pouZivaju na plnenie Uloh v kaZzdodennom Zivote alebo na automatizaciu a r

zabavu v domacnosti. -
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Vyhody pouzivania priemyselnych robotov

Prinosy

Mo6Zu sa pouzit na zvySenie
produktivity.

Funkcie robota

Roboti sa m6zu pouzZivat' na premiestriovanie
predmetov z jedného miesta na druhé. // Na
rozdiel od ludi mézu roboty pracovat bez
prestavky 24 hodin denne 7 dni v tyzdni. //
Roboty dokazu opakovane a dosledne
pohybovat predmety velmi vysokymi
rychlostami.

V porovnani s ludskou
obsluhou

©® (vyborné)

Potrebna je legenda na
definovanie vyznamu
trojuholnika, kruznice, 2

V porovnani so
Specializovanymi strojmi

A\ (relativne slabé)

Avsak,
je to @ (vyborné)
pre Specializované roboty na
zvaranie, hermetické uzavretie a

Ponukaju Vysoku Grover
flexibility

kruhov a pod. AT
suvisiace procesy.
Mozu ukladat' programy pre viaceré modely.
Umoznuju okamzité prepinanie operacii pri
zmene modelov. O (dobré) ® (vybomné)

Moézu sa pouzit na vykonavanie zlozitych

operacii.
Program| |[Program
! 2 || 3

StrojA StrojB  Stroj C

Ulohu operatorov stazuje
nutnost naucit sa rézne
operacie pre kazdy model.

Jednoucelové stroje vyrabané na
objednavku nie su flexibilné.
Funguji dobre, ak su ur¢ené na
manipulaciu len s jednym dielom.

Daji sa lahko inovovat alebo
premiestnit na iné miesto

Pohyby robota sa daji ubovolne menit podfa
potreby.

© (dobreé)

© (vyborné)

Prestavba jednolcelovych
strojov, vyrobenych na
objednavku, na vykonavanie
inych funkcii je velmi nakladna.
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Prinosy

Funkcie robota

V porovnani s ludskou
obsluhou

\ porovnani so
Specializovanymi strojmi

Systemy mdzZu byt rychlo
spustené.
Mastavovacie ¢asy pri

gpustani moZno skratit,
pretoZe pri spistani je len

Ide o univerzalny model s vysokym stupfiom
volnosti.

Pondkajo vysoku spolahlivost doloZzend
vysledkami pouZitia s in&talaciou viacerych
modelov v minulosti.

o (e

2 (relativne slabé)

@ (vyborny)

Jednoucelové stroje su modely
vyrobengé na zvlastnu objednavku,
ktorych navrh trva dihgie ako

priemyselnych havarii.

malo problemov. vyroba.
Automaticka
prevadzka
Pohybuju sa ako ruky a ramena operatora.
(Dokazu zvladnut' zloZitejsie pohyby.)
Pomahaijd chranit
pracovnikov pred rizikom @ (vyborny) Rovnaky
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Prinosy

Funkcie robota

V porovnani s ludskou

obsluhou

V porovnani so
Specializovanymi strojmi

Budu bezat dalej bez staznosti presne tak, ako
boli nauceni.

© (vyborny)

Zabezpecuju slobodu pri Nie st vSak také vSestranné. ; . es
: ’ R U operatorov, ktori pracuju ;
jednoduchych operaciach a f : : Rovnaky
R S stale na jednoduchych
umoziuju tie zlozitejSie. alohach, méze byt
zlozZitejSie zvysit
efektivnost.
VZdycky funguju presne tak isto a eliminujd
moznost chyb pri montazi dielu a iné problémy.
O (dobreé)

Mo6Zu sa pouzit na zvySenie Rovnaky

kvality vyrobku.

Uplne vylugit chyby
operatorov je velmi tazke aj
u skusenych operatorov.
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Bezpecnost' priemyselného robota
Priemyslove roboty funguja vychylovanim svojich ramien sem a tam.
Odhadnut, ako sa budl pohybovat, mézZe byt na prvy pohlad zloZité.
Roboty funguja spolu s periférmymi bezpecnostnymi zariadeniami.
Pocas etapy vyucby pri initalacii robota budl operatori niteni nachadzat sa velmi blizko k robotu, aby ho naprogramovali.
V minulosti uz boli zaznamenané priemyselné havarie, pri ktorych boli operatori zasiahnuti, pritlageni alebo inak zraneni
priemyselnym robotom pri vykonavani tychto operacii.
V' poslednych rokoch boli operacie s vyuZitim priemyselnych robotov (podrobnosti — pozri ,Priemyselné roboty — vyuéba a
podobné operacie” a ,Priemyselné roboty — skusobné operacie®), oznacované ako nebezpectné alebo toxické operacie,
ktoré si od operatorov vyZzaduju absolvovanie Specializovane] odbornej pripravy pred zacatim prace s nimi.
Do legislativy boli zapracované poZiadavky na instalaciu ochrannych prvkov, ako su oplotenia, braniace kontaktom so
zariadenim, aby boli sformulované, prijaté a striktne dodrziavané prevadzkové normy, aby boli prisne uplatiiované
vystraZné spravy a kontroly, a aby boli zavedené dalsie bezpecnostné opatrenia zamerané na riadenie. (V Japonsku)
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Typy priemyselnych robotov

Hlavné typy priemyselnych robotov moZno kvalifikovat, ako sa uvadza nizsie.

(a) Klasifikacia zaloZena na mechanike
(b) Navrh a aplikacie

Klasifikacia rabotov do jednoduchych kateqdrii je stale tazsia, pretoZe sa zvy3uje ich zloZitost.

Z tohto dévodu skutoéné vyrobky pouZivaju v svojich nazvoch vyrobkov ,(b) mechanicku konstrukeiu® a ,nazov radu
vyrobkov®.

Nazvy vyrobkov robotov firmy Mitsubishi Electric pouZivaji napriklad nazvy ako vertikalny kibovy robot radu RV-
SQ/SD a horizontalny kibovy robot radu RH-SQH/SDH.

Roboty zaloZené na Epecialnych aplikaciach mézu byt zdruZované takisto aj do radov na zaklade definovanegj oblasti
pouZitia.

Prikladom méze byt ,rad robotov na palety a debny” a ,rad robotov do Cistych priestorov®.

Vertikalny kibovy Horizontalny kibovy
robot radu RV-SQ/SD radu RH-SQH/SDH
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Modely priemyselnych robotov vSeobecného urcenia
Model véeobecného urenia

Obdobie

Definicia JIS

Prehfad

Robot s riadiacim systémom, ktory funguje tak,
Ze vygeneruje novy prevadzkovy stav, ked sa | Robot, ktory prechadza na dalSie prevadzkove etapy v
2110 Sekvenény robot predchadzajica skonéi prechodom sekventnom poradi podla informacii stanovenych vopred
prevadzkového stavu stroja dopredu podla (sekvencie, podmienky, klasifikacie a pod.).
uréenej sekvencie a stanovene] podmienky.
Raobot, ktory moZno pouZit na opakované Raobot, ktory sa nauéi prevadzkové sekvencie, podmienky,
2120 Reprodukény robot vykonavanie programu ulchy uloZenegj polohy a dalsie informacie podla toho, ako operator pohybuje
programom vyuchy. robotom a vykonava operacie replikovanim informacii.
Robnt.. ktory sa naumlprevad::'lknj.re EEK?E.HGIE' Robot, ktory ma naprogramovane prevadzkove sekvencie,
podmienky, hodnotenia a daldie informacie ) . . L . .
e 1 . o . . . podmienky, hodnotenia a daldie informacie napisané v
Fobot s islicovym podla numerickych, jazykovych alebo inych S . - s
2130 . . s . . . | Bpecializovanom jazyku, alebo ktory prijima vstupné Eislicové
riadenim Udajov a nie podla toho, ako operator pohybuje | - . . , . .
. . ] S suradnice polohy a ktory pracuje na zaklade naprogramovanych
robotom a funguje tak, Ze vykonava operacie ; -
. . . . o informacii.
na zaklade tychto informacii.
Robot, ktory ma umeld inteligenciu, ¢o znamena, Ze prejavuje
. . Robot, ktory dokaZe samostatne urdit, ako sa | kognitivne schopnosti, schopnost’ uCenia sa, schopnosti
Inteligentny robot . N e Ca . . . P .
ma spravat vyuZitim umelej inteligencie. abstrakiného myslenia, schopnost prispdsobit sa svojmu
prostrediu a dalsie schopnosti umelsj inteligencie.
Robot s . . . A , . . .. . .
2141 | snimacim Robot, ktory riadi svoju prevadzku pomocou Robot, ktory prijima informacie zo snimacov na uréenie, ako ma
: . informacii zo snimadov. pracovat’.
riadenim
2140 Robot, ktory je vybaveny adaptivnymi riadiacimi funkciami, ktoré
Robot s . . . . L , . ; v
. Robot, ktory je vybaveny adaptivnymi predstavuju riadiace funkcie, kioré moZno pouZit na zmenu
2142 | adaptivhym e S . , . . . e e .
, . riadiacimi funkciami. riadenia a inych vlastnosti, aby boli splnena urité podmienky v
riadenim .. i . -,
reakcii na zmeny okolitého prostredia a dalsie faktory.
Robot, ktory je vybaveny utiacimi sa riadiacimi funkciami, o s0
2143 Robot s uiacim | Robot, ktory je vybaveny utiacimi sa riadiacimi | riadiace funkcie, ktoré sa pouZivaji na odzrkadlenie
sa riadenim funkciami. prevadzkovych skisenosti a suvisiacich informacii na spravne
dokonéenie operacii.
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Definicia

Prehlad

Definicia

Prehlad

Definicia

Mechanicka konstrukcia priemyselného robota (1)
Vlastnosti mechanickych konstrukeii a ich pouzitie

Robot s kartezianskym suradnicovym systémom

Robot s kartezianskym suradnicovym systémom ma rameno s mechanickou konstrukciou s troma
linearnymi kibmi usporiadanymi podfa kartezianskeho stradnicového systému.

Maji vysoku tuhost a presnost polohovania, vdaka Somu sa jednoducho riadia.

Ich rychlosti pohybu nie su prilig vysoke. Maji mensi prevadzkovy rozsah ako plocha, ktort zaberaju.

S0 optimalne vhodné na pripevnenie/uvolnenie cbrobkov(™) nalz stroje spracovace] linky, operacie, kde sa
vyzaduje polohovanie XY, paletovacie operacie a operacie, kde sa vyZaduje vysoka presnost.

* Obrobok” znamena predmet, kiory sa ma spracovavat.

Robot s cylindrickym sOradnicovym systémom ma rameno s mechanickou konstrukciou s najmeneg] jednym
otacatelnym klbom a jednym linearmym klbom usperiadanymi podra cylindrického stradnicového systému.

Pracovny rozsah siaha nielen dopredu, ale aj do oboch stran; pohyb je viak obmedzeny pozdiZ hornej a
spodnej uhlopriecky, takZe na zloZité operacie, ako s0 ovijacie operacie, sa da len tazko pouZivat.

Maji vysoku tuhost a presnost polohovania a daju sa pomerne jednoducho riadit.

Maji vy3sie linearne rychlosti na hrote vdiaka svojim otoénym kibom.

S0 optimalne na manipulaéné operacie, ako je pripeviiovanie obrobkov na stroje a ukladanie predmetov do

debien.

Robot s polarnym sdradnicovym systémom

Roboty s cylindrickymi a sférickymi suradnicovymi systémami s uZ zastarané, preto sa nimi nemusime
zaoberat

Pracovny rozsah siaha v smere nahor a nadol, o ramenam robota umoznuje vychylenie nahor a nadol do
pol&h, ktora st nad alebo pod telom robota. Do urditej miery moZzno vykonat' aj ovijacie operacie.

Medaji sa pouZit na prepravu takych tazkych bremien, ako dokaZu iné typy robotov.

Su optimalne vhodné na pouzitie pri operaciach vykonavanych v pomeme zloZitych priestoroch, ako je
bodove zvaranie alebo lakovanie a pri faze tvarového obrabania.

(Roboty s tymto typom konstrukcie sa dnes vo vacse] miere nepouzivaju.)
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Mechanicka konstrukcia priemyselného robota (2)
Vlastnosti mechanickych konstrukeii a ich pouZitie
Kibovy robot

0
P 8

>

== Kibovy robot ma rameno s mechanickou kon&trukciou, ktora ma najmenej tri oto&né kiby.

Ovijacie schopnosti sU dostatoéne vysoké, aby osobe umoZnili osobe ovindt rukou zadnd East predmetu, a
pracovny rozsah, v ktorom sa mézu vykonavat zloZité operacie, su vacsie ako priestor, ktory zaberaju.
Prehlad Su optimalne vhodné na vysokorychlostné operacie, pri ktorych sa ramena pohybujd kruhovymi pohybmi.
PouZivaju sa pri montaZnych operaciach, na sledovanie zloZitych zakrivenych povrechov a na iné podobné
Ulohy.

Niektoré z robotov, ktoré sa najéastej$ie pouzivaji ako priemyselné roboty, s niZz$ie uvedené kibové roboty.
Vertikalne kibové roboty Priklad: Typovy rad vertikalnych kibovych robotov RV-SQ/SD firmy

Mitsubishi Electric
Roboty, ktoré sa zjednodugene nazyvajd kibové roboty, st spravidla roboty prave tohto typu.

Konstrukcia ich ramena pripomina fudsku ruku, vdaka ¢omu sU najracionalnej$ou pouZivanou nahradou za ludské bytosti.

Horizontalny kibovy robot Priklad: Typovy rad horizontalnych kibowych robotov RH-SQH/SDH firmy
Mitsubishi Electric
Ich ramend sa pohybuijl horizontalne s hrotom ramena pohybujdcim sa nahor a nadol len pozdiZ osi posuvu. Oznaéuj
sa casto aj ako skalarne roboty.
Majd vysokul tuhost vo zvislom smere (s trochou sviZznosti), ale dokaZu sa pruZne pohybovat v horizontalnom smere.
Su optimalne vhodné na pouZitie pri montaZznych operaciach, napr. na vkladanie dielov alebo dotahovanie skrutiek.
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Prevadzkal/programovanie

Ako bolo ilustrované vyisie, existuje velmi Siroka paleta dodavanych priemyselnych robotov.
Na popis kaZdého jednotlivého typu nie je k dispozicii dostatok miesta.

Dalej sa budeme venovat prehladu funkcii a programovania na ovliadanie konfiguracii robotov. Ako priklady pouZivame
priemyselné roboty firmy Mitsubishi Electric.

(a) Konfiguracia priemyselného robota
(b) Ruéné ovladanie a ovladanie pomocou vyutbového zavesu
(c) Ovladanie pomocou programovania
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Konfiguracia priemyselného robota
Dalej uvadzame opis $tandardnej konstrukcie priemyselného robota.

(1) Telo robota

(2) Riadiaca jednotka robota

(3) Vyucbovy zaves (ovliadaci zaves pouzivany na spustenie robota a vyucbu jeho poléh)
(4) Kabel stroj-stroj (kabel slizi na vzajomné prepojenie robotov)

(5) Nastroje na ovladanie (ruky a pod.)

(6) Ostatné

* PC na vykonavanie programovania/prepojovaci kabel

* Elektromagnetické ventily, vzduchové hadice a ostatné diely na pohybovanie rukami a pod.

« Kable 1/0O, rozhrania atd. na prepojenie robotov s periférnymi zariadeniami

Obrazovy snimac s:s&ﬁny‘renk

[ Ethemet zariadeniam
Robot Pneumatlcke rucné
oumnt rozhranle

e
| i I Paralelna jednotka I/O
.. Roasnovada Kabel I/O y m
\‘ Q keluaran 4
¥ R e Paralelné uo Servomechanizmus
. stroj-stroj - W rozhranie

PLC

Rozhranie

GOT

Externy /O kabel

Vyucbovy zaves
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Manualne ovladanie a ovladanie pomocou vyuébového zavesu

Vo vieobecnosti sa vyutba pracovnych bodov robota (pozicii, postojov) vykonava pomocou vyucbového zavesu.
Najnovsi vwucbovy zaves mozZno pouZit nielen na vyucbu polohy, ale takisto aj na tverbu novych programov.

Pri vykonavani operacii pomocou vyuchového zavesu sa operatori pribliZuju k robotovi, aby uskutocnili zadavané operacie.
Aj z tohto dévodu su vyucbové zavesy réznych modelov vybavené bezpecnostnymi funkciami.

<Priklad operacii Vybrat' a UloZit>

Ruka robota
H
¥z > 5
Vyucbowva skrinka Mitsubishi Electric
{nazov modelu R32TB) ANyber Umiestnenie

Obrobok -
(na spracovanie) | * | ! Hd)
FTTTITP 7T 77T TTITFITTTTT I T T T I I 77777777777

Postupy

o Vyuchové zavesy sa pouzivaju na vyucbu prevadzkovych bodov a spravneho poradia operacii.
To znamena, Ze vyuchové zavesy slUZia na pridavanie/ukladanie bodov pri manualnej prevadzke (s
pomalym posunom).

o PouZivajl sa na nastavovanie prevadzkovych podmienok (otvaranie/zatvaranie ruk, prevadzkova
rychlost’ a pod.) v kaZdom pracovnom bode.
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Prevadzka zalozena na jazyku robota

Jazyky robotov sa lisia podla vyrobeu robota.
MéZu sa lisit podla oblasti pouZitia, modelovych radov alebo ingj pri¢iny u toho istého vyrobeu.

Na podporu predstavivosti U€astnikov a lepSieho pochopenia jazykov robotov budeme prezentovat priklady programov
uréenych na paletovacie operacie vyuZivajuce MELFA-BASIC, jazyk robotov pouZivany robotmi znacky Mitsubishi Electric.
(Paletizacia oznacuje operaciu stohovania, pri ktorej sa spractvané kusy z dopravnika stohuji spolu na palety podla
stanovenych noriem.)

<Programovacie podmienky=> Robot
« Zastavovacia poloha, ked vychadzajl spracivané kusy z > -,H
dopravnika, sa nastavuje na P10. Dopravnik /

P10

« Vstupny signal ING ma byt privedeny do robota, ak je spracuvany
kus v zastavovacej polohe.

= Operacie robota by mali zacinat' a koncit v bezpecnom bode
P _SAFE.

« Styri rohy palety sa oznaéia ako P1, P2, P3, a P4.

+ DiZka pristupu k miestu pripevnenia/uvolnenia spractivaného
kusu ma byt 50 mm (1,97 palca).

« Rychlost linearnej interpolacie ma byt 300 mm/s (11,8 palcals) a
pri ostatnych operaciach sa ma pohybovat maximalnou
rychlostou.

P_SAFE
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Cislo Program Poznamka
1 DEF PLT Prvy riadok je definicia palety, pricom paleta 1 (PLT1) je tvorena z P1 aZ P4 na
1,P1,P2,P3,P4,4,51 ploche 4x5 (20 réznych paliet).
Posledny riadok je v smere datového indexu (smer, v ktorom s&itavac odratava)
2 MOV P_SAFE MOV oznaduje operaciu interpolacie klbu.
3 SPD 300 Rychlost linearngj interpolacie ma byt 300 mm/s (11,8 palcals).
4 HOPEN 1 HOPEN1 a HCLOSE1 su povely otvorit/zatvorit pre ruku 1.
5 M1=1 Inicializuji sa nastavenia scitavaca paliet.
6 *LOOP MNastavenia stitka (opakované polohovanie)
7 WAIT M_IN(8)=1 Systém ¢aka na privedenie vstupného signalu 8.
8 MOV P10,-50 MOV P10, -50 presunie rameno o 50 mm (1,97") pred P1.
9 MVS P10 MYVS oznacuje operaciu linearnej interpolacie.
10 DLY 0.2 Casovaé sa ma nastavit na 0,2 s.
11 HCLOSE 1
12 DLY 0.3
13 MVS ,-50 MVS, -50 prestva rameno o 50 mm (1,97") z aktualneho miesta.
14 P100=PLT 1,M1 M1 sa pouZiva ako scitavac paliet.
15 MOV P100,-50 -50 a dalsie gisla sa pouZivajl na pohyb ramena v smere osi Z sUradnic nastroja.
16 MVS P100
17 DLY 0.2 DLY je ¢asovac.
18 HOPEN 1
19 DLY 0.3
20 MVS ,-50
21 M1=M1+1 Scitavac rata inkrementalne.
22 IF M1==20 Then *LOOP | Operacia sa opakuje, ak je s¢itavaé (pocet spractvanych Kusov) mensi ake 20.
23 MOV P SAFE Po dokonceni operacie sa rameno presunie do bodu P SAFE.
24 END

Lo
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m Priklady praktického pouzitia priemyselnych robotov )

Typy operacii, ktoré mozZno realizovat pomocou priemyselnych robotov, su ur¢ované typom pracovnej pombcky
namontovanej na konci ramena robota.

Napriklad:
* MontaZne roboty maji namontovany ,uchopovaciu ruku® (pripominajicu fudskd ruku)
* Roboty na oblukové zvaranie, na ktorych je namontovany oblukovy zvaraci horak
+ Lakovacie roboty s namontovanou lakovacou pistolou
» Roboty na odstrafovanie ostrin s namontovanou briskou
A vela inych.
Existuju rézne Specialne aplikaéné softvérové programy a rozhrania pocitac-Clovek a vedomosti o pouZivanom

spracovani v zavislosti od typu operacie. V sucasnosti existuji rézne oblasti v zavedenych Zanroch pre kazdy typ
aplikacie. (Roboty na Specializované operacie)

To, aky typ robota si vybrat, sa urcuje podla potrebnej polohy pre konkrétnu operaciu, pracovného rozsahu, robotom
premiestiovane] hmotnosti, pracovného prostredia a dalsich faktorov.

Plati véeobecné pravidlo, Ze ¢im vacsi je pocet osl, tym zloZitejSie polohy sa daju dosiahnut.

Vela horizontalnych klbovych robotov vyuZiva 4-osové Specifikacie a beZne sa pouZivaju pri montaZnych a inych
podobnych operaciach, orientovanych smerom nadol.

Vefa vertikalnych kibovych robotov pouZiva 6-osové Specifikacie a pouZiva sa na zloZitej$ie operacie.

Tu je niekolko prikladov praktického pouZitia priemyselnych robotov.

(1) Paletizacna aplikacia

(2) Vydajova aplikacia

(3) Aplikacia vizualneho sledovania linky
(4) Aplikacia obsluhy stroja

(5) Aplikacia do cistého priestoru
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Paletiza¢na aplikacia

alebo do debien.
velmi neefektivne.
dali fahko a v kratkom ¢ase presuvat.

do 100 kg (alebo 200 libier, vratane ramena).

Paletizacné operacie sa pouzivaji najma pri postupoch spracovania dodavok v tovarfiach a skladoch.
Paletizatné operacie zahffiaja dodavky a uskladnenie predmetov v skladoch, ktoré sa po skupinach stohuji na paletach

Operacie stohovania a spracovania dodavok vykonavané ru¢ne s velkym poctom vyrobkov st extrémne vyCerpavajlce a
PouZivanie paletizatného robota operatorom umozni stohovat velky pocet vyrobkov po objednavkach na paletach, aby sa

Napriklad paletizaény robot Mitsubishi Electric RV-100TH sa méZe pouZivat na premiestiiovanie predmetov s hmotnostou

Dopravnik
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Vydajova aplikacia

Roboty maju na koncoch namontované farbiace hlavice a pouZivaju sa na farbiace operacie, ako je aplikacia tesniaceho
materialu, baliaceho materialu, voskovacieho materialu a inych materialov.

Takéto materialy sa musia pouzivat na rovnomerné a spojité hermetické uzavretie pléch.

Z tohto dévodu sa pri pisani programu vyucby musi doplnit know-how operacii hermetického uzavretia.

Musia byt zohladiiované také faktory, ako je napriklad nacasovanie spustenia alebo zastavenia aplikacie a zaistenie
presnosti monitorovania.

Vertikalny kibovy robot
(Mitsubishi Electric: RV-6SQL/SDL)
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Aplikacia vizualneho sledovania linky

Sledovacie operacie su také operacie, pri ktorych sa spractivané kusy pohybujice sa na dopravniku vyberaji bez nutnosti
zastavenia dopravnika.

V potravinarskej vyrobe spravidla plati poZiadavka na kratke ¢asy taktu prepravy vyrobkov. Prave preto sa v takychto
aplikaciach ¢asto pouZivaja monitorovacie operacie, aby dopravnik dalej beZal bez zastavenia.

Sledovacie operacie mozno pouZit na sledovanie pohybu dopravnika robotom privadzanim impulznych signalov na robot z
kédovaca nainstalovaného na dopravniku.

Obrazovy snimac sa pouZziva aj na sledovanie sklonu spractivanych kusov na dopravniku a nahodného rozloZenia.
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Aplikacia obsluhy stroja

Do sklucovadla obrobku na obrabacom stroji (ststruh s €islicovym riadenim) sa upne neopracovany obrobok a po
opracovani sa obrobok zasa vyberie.

Neopracované obrobky sa prepravuju na dopravniku.

Na dopravniku sa prepravuju aj opracované obrobky po uloZeni na paletu.

Vyrovnanie a usporiadanie obrobkov mézZe predstavovat zloZit( operaciu, pri ktorej sa pouziva robot s piatimi alebo
Siestimi axialnymi stupriami volnosti.

Pri aplikaciach tohto typu ma poZadovany robot konstrukciu, ktora dokaze vydrzat aj prasnost (hmlu), vznikajlcu pri
postupoch na sustruhu.

Vertikalny kibovy robot
(Mitsubishi Electric: RV-6SQ/SD)
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Aplikacia do cistého priestoru

Tieto roboty sa pouzivaja v Specialnych ,Cistych priestoroch”, kde sa poZaduje extrémne cisté prostredie na spracovanie
pri vyrobe polovodicov, tekutych krystalov a inych dielov.

Pri tomto druhu aplikacii sa pouZiva typ robota, nazyvany robot do Cistych priestorov.

Zjednodusene povedané, Cisty robot je taky robot, ktory zabrafuje uvolfiovanie prachu robotom.

Na ziskanie Struktury tohto typu sa ako v3etky servomechanizmy pouZzivaju striedavé servomechanizmy a hermetické
uzavretie prebieha okolo vSetkych rotaénych oblasti.

Prach, ktory sa usadzuje vnatri robota, sa odsava do vonkajSieho priestoru pomocou podtlakového zariadenia.

Uroven &istoty v &istych priestoroch sa vyjadruje ako ,trieda &istého priestoru®.

Trieda Cistého priestoru 10 (0,3 um) napriklad oznacuje Uroven Cistoty menej ako 10 prachovych €astic s priemerom 0,3
um alebo va&sim na ploche 1 Stvorcova stopa.

Velkosti polovodi¢ovych platkov a velkosti skla kvapalnych krystalov skla su stale vacsie a vacsie vdaka pokroku v
technoldgii ich vyroby.

Suvisi to so zvySovanim dopytu po znizovani nakladov a moznosti ziskania velkého poctu €ipov integrovanych obvodov z
jediného polovodi€ového platku a zvySovani dopytu po velkych paneloch z kvapalnych krystalov.

Napriklad robot na prepravu tekutych krystalov RH-1000GHDC, ktory vyraba spolo¢nost Mitsubishi Electric, dokaze
prenasat sklenené tabule s rozmermi 1 m x 1 m.

Kazeta
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Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu Zariadenia FA pre zaciatoénikov (priemyselné roboty), ste pripraveny

podstlpit zavereény test. Ak vam nie sl jasné niektoré z preberanych tém, vyuzite tdto prilezitost a prestuduijte si tieto témy.
V tomto zaverecnom teste je celkom 8 otazok (19 poloZiek).

Zavereény test mbZete zopakovat tolkokrat, kolko budete chceiet.

Ako sa hodnoti test

Po vybere odpovede nezabudnite kliknit' na tladidlo Odpoved. Ak budete pokracovat' bez kliknutia na tlagidlo
Odpoved, vasa odpoved bude stratena. (Povazuje sa za nezodpovedanu otazku.)

Vysledky hodnotenia

Ma stranke vysledkov sa objavi poéet spravnych odpovedi, poéet otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede: §

. Na Uspesné absolvovanie testu
Celkom otazok: 8 musite spravne odpovedat' na
60 % otazok.
Percento: 100%
Pokracovat | | Kontrola |

» Kliknutim na Pokracovat' sa test ukondi.

« Po kliknuti na Kentrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
« Kliknutim na tlaidlo Opakovat’ zopakujte test.
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Co je to priemyselny robot?

Vypliite prazdne miesta vo vysvetleni definicie priemyselného robota vhodnymi vyrazmi.

Priemyselny robot je definovany ako ,programovatelny —-Select-—- v | ktory méze byt nadeny

--Select-- v aje -Select-- ¥ v troch alebo viacerych| --Select-- v

Odpoved ] [ Spat ]
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Vyhody pouZivania priemyselnych robotov

Vyberte spravne tvrdenia o vyhodach pouZivania robotov. (Spravne mézu byt viaceré.)

—  MG6Zu sa pouZit na zvySenie produktivity.
~  Oslobodzuju ludi od jednoduchych operacii.
—  M6Zu sa pouzit na zvysenie Kvality vyrobku.

— Dokazu ich lahko a okamzite ovladat’ aj zaCiatoCnici.

Odpoved ] [ Spat' ]
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Konstrukéné Klasifikacie priemyselnych robotov

Vyberte typ priemyselného robota, zodpovedajuci konstrukénej schéme.

--Select-- v -Select--

--Select-- v --Select--

Odpoved ] [ Spat ]
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Modely priemyselnych robotov vSeobecného uréenia

Viyberte typ priemyselného robota, ktory zodpoveda kaZzdému z nasledujucich tvrdeni.

—-Select-- v Robot, ktory prechadza na dalSie prevadzkové etapy v sekvenénom poradi
podfa informacii stanovenych vopred (sekvencie, podmienky, klasifikacie a pod.).

--Select-- v Robot, ktory sa nauci prevadzkové sekvencie, podmienky, hodnotenia a
dalsie informacie podla toho, ako robotom pohybuje operator a pracuje tak,
aby vykonaval operacie na zaklade tychto informacii.

--Select-- v Robot, ktory sa nauci prevadzkoveé sekvencie, podmienky, hodnotenia a dalsie
informacie podfa numernckych, jazykovych alebo inych udajov a nie podla toho,
ako operator pohybuje robotom a funguje tak, Ze vykonava operacie na zaklade
tychto informacii.

Odpoved ] [ Spat’ ]
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Konstrukcia robota

Vyberte si diely zodpovedajuce pristrojom tvoriacim robot. (Spravne mézu byt viacerée.)

~ Robot
Radic robotu
Vyucbovy zaves
Kabel stroj-stroj
Rucne
Mechanizmus hlavnej osi

Pasovy dopravnik

Odpoved ] [ Spat ]
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Pracovny bod robota (polohovaci bod)

Vyberte vhodny typ metddy najCastejSie pouZivane] na vyucbu pracovnych bodov robotov.

L)

PouzZivanie vyucbového zavesu

PouzZivanie PC

L)

L)

Pouzitie PLC

Odpoved ] [ Spat ]
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Priklady operacii robotov

Viyberte typ operacie robotov, ktora zodpoveda kazdému z nasledujucich tvrdeni.

—-Select-- v
Vyrobky sa stohuju na palety alebo vkladaju do debien. PouzZivaju sa na dodavku vyrobkov a na skladovanie
na sklade.

--Select-- v

Hlavica na nanasanie laku je pripevnena ku koncu ramena robota a spracuvany kus sa odstrani po dokonceni
postupu

—-Select-- v
Obrobok je upnuty na opracovacom stroji a po dokonceni postupu sa obrobok odstrani.

—-Select-- v

Robot sa pouZiva na prepravné a iné operacie v cistych priestoroch pn postupoch vyroby polovodicov, vyroby
tekutych krystalov a pri vyrobe inych dielov.

Odpoved ] [ Spat ]
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Priklady praktickeého pouZitia robotov

Vyberte spravne vlastnosti pre roboty pouzivané v Cistych priestoroch.

~ S0 urcené predovsetkym na pracu s vysokou rychlostou.

~ 5 ohfadom na ich okolité prostredie boli v konstrukcil pouzité protiopatrenia na predchadzanie
hluénosti pri prevadzke.

~ W kKonstrukcii boli pouZité protiopatrenia proti uvolfiovaniu prachu z tela robota.

Odpoved ] [ Spat ]
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Absolvovali ste zaverecny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
Zaverecny test ukoncite prechodom na dalsiu stranu.

Spravne odpovede: 8§

Celkom otazok: 8
Percento: 100%%
Pokracovat' ] [ Kontrola ]

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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Absolvovali ste kurz Zariadenia FA pre zacCiato€nikov (priemyselné roboty).

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

Dufame, Ze lekcie sa vam pacili a Ze informacie, ktoré ste ziskali v
tomto kurze, budd uzito¢né v buddcnosti.

Kurz si mézete prejst tolkokrat, kolkokrat budete chciet.

" Hodnotenie |

Zatvorit |




