26. Konstrukce roboti

Schéma konstrukce robotu
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v . | zakladni konstrukce, ..............
PROSTREDL, MATERIALY, VYRCBEY (kostra)
26.1. Pohony
Zajistuji hlavné:
o |pFesn€ .. < |najeti do polohy v jednotlivych osach
lynuly rozjezd a dojezd (zrychleni na rychloposuv mezi polohanm

ol pohybu , | Plynuly rozj jezd (zry ychlop P

brzdéni do koncové polohy)

O [, <> | zajiS€ni stabilni klidové polohy

a) Elektromotory

nejrozsiengjSi pohony, maji, ... .
setrv@&nost), velky rozsah oték

<>

Uhlové zrychleni a zpomaleni (vysokou dynamiku, malou

< |u9

(DC) pro mensi vykony nehg . ... .. ... (AC) pro &tsivykony

Schéma elektromotoru s polohovanim (servomotoru)

SPT. Splo snima ., rotoru - odmeérovani inkrementélni nebo absolutni - zajjg
so zpétnou vazbu - nap opticky
B SO|<|snim&,, - spolu s SP tud celek - tzv. encoder
M B |« elektromagneticka,,, ... .. .. (zabrzaéni v poloze + zajigni klidové polohy)
p M o vlastni elektromotor (stator+rotor) - princip fitahovani a odpuzovani
Fl_- #14.
( ; \ Pl s, pro snizeni otéek a zvySeni momentu
ZvIastni pripady elektropohoni
ot&’i se po krocich (evadi impulsy na uhly poateni - nepdebuji snima
7| polohy -poloha je dangpostem ., ... )
motor Ty .
B P14, rychlost otétenije dand,, ... impulsi
< |jednoduchéizeni,,, kroutici momenty
Boerereseeeren e, Pro.......................... pohyb (stator rozvinuty do roviny) - podabjako
<> <>
elektromotory jadro v civce
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b) Hydraulické pohony

vyuzivaji tlaku kapaliny (ziskanéhg ) -umoauji dlouhy gimocary (valce) i otéivy
pohyb (motory pistové axialni nebo radialni)

<>

sily pti malych roznérech (diky velkym tlakm) - pro roboty s velkou Unosnosti

> 3

rychlost, bezpeénost proti petizeni, bezpaé ve vybusném prasdi

44,

< | nevyhody — ztraty oleje n&tnostmi, naréné rozvody kapalinyies pohyblivé klouby
c) Pneumatické pohony

vyuzivaji stl&eného vzduchu (vyrobenéhg . . ...
ot&ivy pohyb

) - umo#uji také gimocary (valce) i

<>

sily (mensi tlaky vzduchu),,

rychlost (dynamika)

< | Cisté prostedi, jednoduché udrzba, beépé ve vybusSném prasdi

nevyhody — hlanost, ztraty nésnostmi, vySSi sptgba energie, siédelnost vzduchu — pro mensi a
jednodussi zd@zeni, obtiza fiditelna poloha

e Hybridni pohony (kombinované) — napelektropneumaticky, elektrohydraulicky

26.2. Polohovaci mechanismus
26.2.1. Posuvné jednotky

< |slouzi k realizaci posuvnéhaimocarého pohybu — u pohyblivych dvojic typu T - suport, smykadlo

posuvny prvek musi mikluzné nebo valive,,,
zarove s malymi ilemi

pro zajiséni presného pohybu s malyirehim a

Ruka manipulatoru se Sroubovym mechanismem Febenové ozubeni

/ N 7773

1 - motor, 2 - spojka, 3 ¥pvodovka, 4 - Sroub, 5 - matice, 6 - |1 - pastorek poh&ny motorem, 2 - ramen
koncové sping, 7 - rameno s chapadlem, 8 - lozZiska, 9 - vedesilrebenem, 3 - vedeni

Realizace:

pneumatickym nebo hydraulickym ,, .. B0 elektromotorem (piima
realizace)

a)

ota¢ivym motorem + mechanismenma geménu ot&ivého pohybu naifimocary
b) (bt Sroubem - pro Bédni zdvihy,s, ... ozubenim - pro velké
zdvihy, va&kami, ozubenyntemenem - jako napu stolniho scanneru)

26.2.2. Ot&ivé jednotky
< |slouzi k realizaci rotaniho pohybu (typ R) — u zkrutnych nebo kyvavych pohybovych dvojic

jednotky mivajipfevod dopomala= ,,, ot&ek = _______momentu (max. otky

ramen jsou asi 0,5 ot./sek. = napii ot&kach motoru 50 ot. /sek tznrqyodovy ponér 100)

« |jednotky musi mito nejmensi, (kvali mrtvému chodu p zmén¢ smeru pohybu)
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Celni soukoli | KuZelové soukoli Harmonicky frevod| Planetovy evod Snekovy frevod

Prvky otacivych jednotek:

<> | S vrEjSim/vnitinim ozubenim
B ozubena pouZivaji se ve forénprevodovek s velkymigvodovym pordrem -
kola <> |prevodovky ., ... 8., (dBIST TypY - SnEkova
cykloidni prevodovka)
b) ﬁgzubena woia <> |pro zménu osy otéeni (WtSinou jsou osy kolmé)
G) [0 ., |Pro renos otdiveho pohybu na&tSi vzdalenost, napmezi klouby (uvnit
femeny ruky) - kombinuji vyhodyetiza airemerii (neprokluzuji a zarowetlumi razy)
26.3. Uchopovaci mechanismus, (... )

< |Koncovy prvek robotu - & by byt co nejlebi — jeho hmotnost sniZuje max. zatizeni ramen

Casti koncového prvku (prvky byt nemusi byt obsaZzeny vSechny)

. . ISO piruba nebo upina+ napojeni
t h
1 standardni rozhrani < | kabeli + kapalina nebo sttany
( )
) A vzduch
% i 2 (s, —|nag. pro pohyb chapadel
W \ 3 |as o vyrovnava nefesnosti pi kontaktu s
predmétem (nepouziva sesto)
L

26.3.1. Chapadla (achopy, uchopné hlavice)

< |slouzi k bezpgnému uchopeni a uvaini predmeéta

«|musi zardit dodrzeni pozadovang = @ uchopenéhoiedn®tu (nat@eni)

byvaji vybaveny,, - nag. optickymi, ultrazvukovymi pro detekciipomnosti a tvaru
piednetu (hmat), pip. jeho vzdalenosti

Tvary chapadel Mechanismy chapadel s linearnim pohonem S rataim pohonem
Lo 0 e
[T [ [il [ [HE ‘
RS !
} E 4
wHlichiesdn ket e oo vilior soutssi B il
A'#so .................. ' B'#51...........................aC'S E-I”febenovy, F -
B2 i 25

vzajemnypohyb celisti byva -os ... (upinaci sila se nefni s
Q)| 50, «|délkou ramen) nebg, (s délkowselisti se méni upinaci sila éim jsou
ramenaielisti kratSi, tim je upinaci sila )
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a) - Pohonbyvarota¢ni - elektromotorem neblinearni - elektromagneticky,
valcem - pneumatickym nebo hydraulickym
VYUZItl oo ..o, (VYTARENENO Vg, ... profukovanin
<>
stlateného vzduchu)
b) zgeumatlcke a - pienos lekiich predmeta s rovinnym neporovitym povrchem (plechy,
desky, tabule — i sklo, plasty, papir)
| piisavky jsou z pruzného elastomeru, kteryisgpfisobi povrchu
0) v ., |pro mensi pedmety z feromagnetického materialu, pouzivaji se
"""""""""""""""" elektromagnety nebopermanentni magnety
26.3.2. Pracovni (technologické) hlavice
SlouZi k uchyceng, ... a vykonani operace — namontaze Sroubu, skavani (také
<>
mohou nést sninda)
<> Jsou uchyceny ke konci robgiiirubou nebo,g,............................... Systémem
< | Do upnutého n@adi musi byt umozm p¥ivod elektrické energie nebo média (vzduchu, kapaliny)
Pro slozi¢jsi operace wou byt,,, (se vSemi nastroji upnutymi v @we hlavici)
< nebo,, .. (s automatickou vysmou ze zasobniku nastiigpodle programu)
26.4. Pojezd
- Pouziva se pokud se ma robot pohybovat po delSi drazé. pnapbsluhu vice pracovi®ebo pro
opracovani dlouhych obrobk
Varianty pojezdua
] ——— ﬂ -
1| ()| = | @s % Ao, POSUVTY
% * a C B listomc posuvny
g W
A 4 B : %% C | rotasni
Realizuje se:
a) | po - nag. koly po pozemni kolejové draze, kg po za¥sné draze (ala kéa
FOB s portalového jEbu), ve vedeni nass (ala konzolovy jEab)
b) |volné po povrchu <> |kola, pasy, kréeci ustroji (nohy)

26.5. Snimaci systém

a) Vnitini snimaci systém

<>

zaji¥'uje zgEtnou vazbu pro regutai smyku (fizeni polohy a rychlosti prékrobotu) - skladé se z
odméFovani . ................ & snimanj, pohybu

Odméiovani polohy- slouZzi k zjis&ni skut&né polohytizeného prvku (napkonce ramena), ktera se
porovnava s pozadovanou hodnotou - ¥ize se na:

s (inkrementalni - principificitani a ode&itani jednotek) nebo
#T2eerirsrriririennnnn..... (KBZAA poloha ma na pravitkuiskod)

zjiného pohledung, (presrgjsi - meti se @imo poloha koncového prvku) nebo
| odmérovani (poloha se i u pohonu - ne na koncovém prvku - ma@resné diky

valim v mechanismech)

zapis_roboty 2 - Strana 4z 8




b) VnéjSi snimaci systém
Slouzi k snimani okoliuréovani tvaru, rozméri a aktualni polohy objekti - nag. pii uchopovani
vyrobki z dopravniho pasu a jejich uloZzeni degravky, také ke snimani fyzikalnich watli - naf. teploty

<>

< | Zahrnuje veskeré typy snigtapodle funkce robotu - nép

Dotykové snimde (hmatove, kontaktni, taktilnf) - tenzometry, ...
snima&e, mohou byt usgadany do skupin (matic)

Bezdotykové snimée -, véetng kamer - schopnost rozpoznavani tvaru,

7o, - VZAAlENOSY, L. (detekce kovovychigdnetd),
#9ereririrsereennn.... (PFO NEkovoVe fRdmTEty)
A4 7 7
27.Rizeni robotu
Zahrnuje:
v o souwasnérizeni jednotlivych ospo zadané draze (poloha + rychlost) =
| FIZENl,g ... > . .
pohyb ramen a chapadetjp pojezd
BB S s obsluhou i s okolnimi &enimi (nadizenymi/podizenymi -
<> <> , . s
okolim obsluhovanym strojem, dopravniky)
Rizeni provadi¥idici systém:
oo jednotka - prizpisobeny PA nebo pmyslové PC sifsluSnymi vstupy a

< |Hardware vystupy - komunikujici s robotem dratgliezdrato¥ (radiow, opticky — laserem)

< |UZivatelské,,, - vesta¥né nebo mobilni operatorské panely
AL - firmware/operani systém - dany vyrobcem
< |Software BBt ee e, - provaény program, fipraveny v programovacim préstli na PC
< | (s moznosti grafické simula¢anosti), dalSi podjrné funkce - nap vzdalena spravargs
Internet

27.1.Rizeni pohybu robotu

Naédteni souradnic Interpolace Transformace Realizace pohybu
_ _ »
. B
V’_’r,— G_C,D“‘"O’o‘o v Acx ¥ —>?>#/ﬂ— > D—— M
> / > | ko= ) %
' & N
1 2 s t3l e 415
Xe, Yp, Zp, A, B, C L4
Faze:
Nacteni sodadnic 3 x sodadnice,s, ............... XYZ+3xu0hly,; . ........ ABC-
yd H - .
koncového bodu souadnice jsou ndeny z programu
5 prab&zné paitani sowadnic,g, ... bodi(vintervaluv
2 — .
fadu milisekund)
< | prabézné soadnice jsou fepaitavany na saiadnice jednotlivych pohdn
u roboti s ot@&nymi ramenyRS prepasitavapravouhlé sotadnice na
HO0u 4t s ar i i < HOLowwwuvvinnns nato{:enl’
(prepatet) problém ., ... .. -stejnou polohu koncového
< |prvku Ize dosahnout vice &goby natéeni ramen — zjsoby Nahee/Dole -
RS systém se musi rozhodnout pro jednu variantu
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Realizace Rizeni jednotlivych ostidicim systémem (4) na zaktagorovnavani pozadované
4+5 > . . .
pohybu polohy a aktualni polohy (ziskang. . .............-5)

27.1.1. Interpolace

a) Linearni b) Kruhova c) K¥ivkova d) Nerizena

amplituda

< |pozadovana draha mezi zadanymi body,je

« | skut&na draha se odijonky mirrg . vlivem ruSivych vlivi (trfenim, setrvénosti)

«|RS pitibszre tidi vSechny osy tak, aby odchylka od idedlni drahy bylaco

< | Prijezd mists ostrou zrnou snéru pohybu nize byt

N T — pro montaze, svavani, nutna mensi rychlostj pétsi rychlosti dochazi ve zlomu ke
chweni a trhavému pohybu (hrozi ztrata uchopené&sti)

s prijezd —idici systém zaoblitpchod zlomu po oblouku —ijezd je plynuly,
az2) o s , .

muze byt rychlejsi, ale uzlovy bod se neprojetksg
b) Kruhova interpolace
< |draha mezi mezi zadanymi body,e

< |musi byt zadarreti prichozi bod nebo &d kruznice nebo polan
c¢) K¥ivkové interpolace
«|drdha mezi mezi zadanymi bodykjgivka (..., . ) s pozadovanym pibéhem

e

< |pouziva se u specializovanych rabpto sloZitjSi pohyby nastroje - n&dpkmitani g .,
d) Pohyb z bodu do bodu (,,
« |drdha mezi mezi zadanymi bogy,

= point to point)

fizena- je €Zko predvidatelna - &Sinou Kivka

fizeni je nejjednodussi, pouziva se pro rychigravné pohyby ve volném prostoru, kde nehrozi

| priklad drahy koncového prvkuiptateni v jedné ose a zaraveysuvu ruky

27.2. Metody programovani robotu

Programuje skoncovy prvek robotu - casovy péibéh ..
pohybu, svirani chapadel, spaunt,,, , prodlevy apod.

< |Metody se mohou kombinovat i v rdmci jednoho programu
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Play-back | Off-line

A) M etOd a #10Beecisnsnassesstsinsnannnae

Obsluha,, . vede koncovy prvek robotuiadici systém v daném intervalu (fiiap0 ms)
zaznamenava fioch drahy ¥etns rychlosti pohybu

(opakované grehravani)

< |Robot podle zaznamenaného programu je schopen pahgbv ... = play-back
< | Vlastnosti:
« |rychlé vytvaeni programu, pouZzititpmenSich narocich nagsnost - u,,, ... barev

opakovani pohybu neni zceltepné — rameno je jinak zatizegasti programu se &ni obtizre
< |(jednodussi je program znovu nahrat), obsluha se rigshgma mista nemusi dostat (ale sdm robot py
se tam dostal))

e Moderni systémy umailji tento zfisob programovani i na PC ve virtualnim grafickém peatts
moznosti nasledné simulace pohybu robotu

B) Metoda,,.............. (postupne weni)

Robot je postuph,,,, obsluhou prosednictvim obsluzného panelu nebo joysticku do
pozadovanych pozic — s@dnice pesre vyladkénych poloh a orientace uchopu jsou ukladany doggam

e

« | Vlastnosti:,,,, presnost, nizsi rychlost programovani

pii programovani se programator pohybuje v pracovnim prostoru robotu — je nutno dodrZovat

S lps piredpisy a sta¥t se tak, aby se daldqa ramenem uhnout; obsluzny panel musi
umoziovat rychlé nouzové zastaveni robotu
O T programovani

Program je zapsan pomodikazi programovaciho,.,, .............. Ve VYVOJOVeMyyyg ..o,
vétSinou na PC s moznosti grafické simulace pohybu - aigsmlepen d&S robotu

| Prikazy svymi nazvy vyjaiji poZzadovanéinnosti (nap. MOVE) — kazdy vyrobce pouZzivatgjazyk

«—|Pomoci off-line programovani Ize s vyhodou upravit i programy vetv® metodami Play-back a Teach-in
Opakovéani - Roboty

pravouhlé - TTT

. e S H=3
i & !'1 l-ﬁ==
. T
za L
_ ]

elektro-, hydro-, pneumotory
z prevody, srouby, hfebeny .. play-back, teach-in, off line
4 Lt

™
I s pimkovd, kruhové, kivkova
/ £ 4 ” -
N uchopy, néstroje
ot ] [

. = % fepocet soufadnic
kulove - RRR odméfovéni, poloha objekti g ol
r{’ ’ L
Delta

regulace
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Slovnik - konstrukce arizeni roboti

1 |fizené elektromotory pro pohony robpCNC stroj

jsou motory

5 Elektromotory, které se atbpo krocich (pevadi impulsy na uhly poateni)

3 | Elektromotory pro fimocary pohyb jsou elektromotory

Prevodovka s eliptickym undSecim kotem je fevodovka

Koncovy prvek robotu - uchopovaci mechanismus

odnmgfovani

6 Priristkové odnsrovani (na principuicitani a odeitani jednotek) je jinak

odnefovani, u kterého sedii prfimo poloha koncového prvku je odiavani

prabézné paitani sodadnic mezilehlych badpii fizeni pohybu robotu

Prepaiet sodtadnic i fizeni pohybu robotu

10| U lineérni interpolace ma pozadovana draha mezi zadanymi body tvar

11| Metoda programovani robotu Play-back znantes&y opakované

K¥izovka

Roboty, které se mohou va@lipiremig’ovat jsou roboty:

Prabézné paitani sodadnic mezilehlych badpii fizeni pohybu robotu T

Prepaet soutadnic [ fizeni pohybu robotu
Prevodovka s eliptickym unaSecim kotem je gevodovka:

Koncovy prvek robotu - uchopovaci mechanismug:
Elektromotory, které se atfpo krocich (pevadi impulsy na Uhly poateni) jsou motory:

Elektromotory pro imocary pohyb jsou elektrom

otory:

Prirastkové odndrovani (na principuicitani a odgitani jednotek) je jingk
odmerovani:

R

Udrzovani poZzadované hodnoty vely (nag. tlaku,

teploty):

Metoda programovani robotu Play-back znam&sky opakované

R

NejpouzivasjSi paralelni robot pro balici linky je robot typu:
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