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Materiaty do wyktadu

» J. Honczarenko. Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie.
Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 2009 — rozdz. 3. Budowa
robotéw przemystowych.

» Handbook on robotics. Springer, 2008 — rozdz. 42. Industrial
robotics.
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Przyktady zastosowan robotéw przemystowych
1.
2,
3.
4,
5.
6.
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Spawanie
Montaz
Malowanie
Transport
Obrébka

Wspomaganie czfowieka



Cechy wspotczesnych robotéw

» Doktadnos$¢ pozycjonowania ok. 1.0 mm, powtarzalnos$¢ ok.
0.1 mm

» Predkos¢ koncéwki efektora do 8 m/s

» Dopuszczalny fadunek 6-100 kg

» 6 lub wiecej stopni swobody zapewniajacych kontrole nad
potozeniem i orientacja efektora

» Planowanie ruchu robota na podstawie danych z
oprogramowania CAD/CAM

» Synchronizacja z zewnetrznymi urzadzeniami przez uktady
we/wy i komunikacja sieciowa z nadrzednymi systemami
sterujacymi
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Specyficzne wymagania
» Synchronizacja z robotami transportujacymi elementy

» Sensory

» wyznaczajace kierunek spawu
» badajace jego jakosé
> kontrolujace przebieg procesu spawania wielowarstwowego
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Spawanie
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Spawanie
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Specyficzne wymagania
» Manipulacja elementami o masie 100-300 kg
» Doktadnos$¢ pozycjonowania 0.5 mm
» Niezawodno$¢ w pracy ciagtej (typowy MTBF: 50 000 h)
» Predko$¢ i przyspieszenie, ktére wyznaczaja wydajnos¢ linii
produkcyjnej

v

Programowanie off-line (RSS — realistic robot simulator)
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Malowanie
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Przenoszenie elemen

Specyficzne wymagania
» Sensory rozpoznajace elementy

» Adaptacja ruchu robota do elementéw w réznych pozycjach i
orientacjach

» Planowanie chwytu
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Przenoszenie elementdow

Principle of 3D sheet CAD-model of Off-line generated data base
of light imaging object/workpiece of rotated CAD models

| ,
Sheet of

2-D-c3 -
light \ Lo 2-D-camera

Laser

Detection of scene ' Pre-processing ' Calculation of orientation by ' Graps planning, . Robot removes

of sensor data matching image and CAD data collision avoidance detected work piece
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» W pordéwnaniu z obrabiarkami istotnie mniejsza sztywno$¢
(20-50 razy), ale wigksze mozliwosci ruchowe.

» Wymagane projektowanie obrébki wymagajace uzycia
mniejszych sit.

» Planowanie ruchu robota na podstawie modeli z programéw
CAD.
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Wspétpraca z cztowiekiem

» Wspomaganie sity lub doktadnosci

» Np. pétautomatyczny montaz

» Szczegdlnie istotne zagadnienia bezpieczerstwal

>

>
>
>

Zachowanie bezpiecznej predkosci (do 250 mm/s)
Monitorowanie pozycji robota®

Utrzymywanie bezpiecznej odlegtosci od cztowieka?

Brak systemow sensorycznych dopuszczalny tylko dla matych
robotéw (do 80 W, maksymalna sita uderzenia 150 N)

'1SO 10218-1:2006
2przynajmniej kategorii 3 wg. 1ISO 13849



Wspétpraca z cztowiekiem

-1

——1 7 — Robot with gripper

wer-Kooperation rL
) "*Y'f““'!—‘J Light curtain

Safety switch/handle

i— Workpiece support

Rear axle

- 4 Laserscanner (hidden)

Protected area
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Typowe uktady kinematyczne robotéw

bramowe
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Robot przestrzenia zadaniowa o wymiarze ponizej 6
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Ramig o 6 st. swobody
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Robot réwnolegty

RMiM — wyktad | Zadania robotéw przemystowych



RMiM — wyktad | Zadania robotéw przemystowych



