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PRUMYSLOVE ROBOTY
A MANIPULATORY

Pojem ROBOT zaved| cesky
flowbloke}  spisovatel Karel Capek v roce
1920 v divadelni hre R.U.R.
(Rosums Universal Robots)

®
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DEFINICE ROBOTU

Robot (prumyslovy) je
automatické manipulacni
zarizeni, libovolné
programovatelné ve trech osach
s podavacima rukama (chapaci)
nebo technologickymi nastroji,
urcené k pouziti v prumyslu.

Prumyslovy robot



PRUMYSLOVE ROBOTY
A MANIPULATORY
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|. robot

firma UNIMATE v 60. letech

- pouze jako manipulacni
prvek s materialem

Doprava

Manipulace

Skladovani

premisténi téles z mista na misto na vétsi vzdalenosti,
bez smérové orientace predmétu

premisténi télesa na kratsi vzdalenost s ohledem
na orientaci predmeétu

umisténi téles do urcitého prostoru na docasnou
dobu pred dalsi manipulaci nebo dopravou



Rozdeéleni PRaM

manipulaéni systémy

rucné programove
fizené Fizené

volné programovatel-
né navadéné pomo-
ci viastnich cidel

'prlflm_\,fslq-
ve roboty

manipu-
latory

servisni '
roboty

e Pick-and-Place = vzit a umistit (anglicky)

¢ manus = ruka (latinsky)

Servisni robot — Splhajici robot
S @isavnymi gichytkami na
sklereném plasti budovy



Rozdeéleni PRaM

ROBOTY jsou univerzalne pouzitelné manipulacni pohyblive
autonomni systémy s rameny pohyblivymi ve vice osach.

SERVISNI ROBOTY jsou vétsinou samostatné pojizdné
automaty provadeéjici pracovni ukony nebo jen premistovani a
dopravu.

Pevné naprogramované MANIPULACNI AUTOMATY se
pouzivaji pro opakuijici se stejny pracovni postup, napr. pro
podavani dilt do lisu nebo soucastek na montazni lince.

MANIPULATORY jsou clovekem rucné ovladana manipulacni
zarizeni.

. TELEOPERATORY — dalkové ovladané manipulatory,
ovladané rucné; musi pracovat s clovékem (synchronné), ale
jeho cinnost zesiluji; pohyb kontrolovan pomoci kamery

. MIKROMANIPULATORY — pro jemné prace, napr. pfi
vyrobé mikroprocesoru; pohyb kontrolovan pomoci
mikroskopu



Rozdeéleni PRaM

Manipulacni

Jednoucelove

Podavace

e

Univerzalni

™

Jednouceloveé manipul.

Synchronni jednotcelové

Manipulatory s

L~

™S Teleoperatory

N

Kongnitivni

Manipulatory s

. JEDNOUCELOVE — nemaji vlastni pohon, jsou pohanény strojem,

pro ktery pracuji




Rozdeéleni PRaM

e PODAVACE — pouze mechanické zafizeni, vyrobeny pro urdity
druh stroje, pro dany vyrobek, pohyb je velmi jednoduchy

¢ SYNCHRONNI JEDNOUCELOVE PODAVACE — musi
pracovat synchronné s clovékem (pohybuiji se podle ovladani
clovekem)

o JEDNOUCELOVE MANIPULATORY S PEVNYM PROGRAMEM
— velmi jednoduché roboty, zkonstruovany pro jeden ucel, pevny
program dany vackami, zména programu = vymena vacek

PRaM

o MANIPULATORY S PEVNYM PROGRAMEM - vlastni
pohon, moznost vysmy programu (pouze z¥na software)

o MANIPULATORY S PRUZNYM PROGRAMEM - vlastni
pohon, 3 osy, prug&si sami dle pdieby vybiraji program



Slozeni

robota
Zakladni slozeni = SP=»PS— OKS

. E
robota pro jeho
fungovani

T RS

1

\ ¥

RS — Fidici systém (zajistuje napr. ulozeni programu do paméti, vyjmuti z
paméti, posloupnost operaci ...)
SS — senzoricky subsystém (zajistuje sbér informaci z okoli)
SP — systém pohonu
= mechanicky pohon
= pneumaticky a hydraulicky pohon
= elektricky pohon
PS — pohybovy systém
= Uchopna hlavice (koncovy prvek — ruka)
= pohybové zapésti (provadi orientaci predmeétu)
= polohovaci subsystém — rameno (polohuje)
VS — vystupni systém (realizuje pohyb)
OKS — odmérovaci a kontrolni systém
— dava inf. RS o vnitfnim rozmisténi jednotlivych pohyb. jednotek
— dava inf. o vnitFnim stavu robotu a kde je robot v prostoru



Rizeni pohybu PRaM

e Rizeni pohybu —
velmi slozité

U

vysledna draha je
zavisla na pohybech
ve vsech kloubech

Souhra pohybl casti ramene pri
primocarém pohybu nastroje



Presnost polohovani

A A’
E— - e o o — 3|
-~ N A

e Snaha premistit se z mista A do A’; ve skutecnosti do A”™
e Presnost polohovani = rozdil mezi A" a A"" (vzdalenost)

Zavisi na:

e kinematické strukture a usporadani kinematicke struktury

e pohonu

e ridicim systému (kartézsky nepresnéjsi, angularni nejméné
presny)

 tuhosti jednotlivych mechanismu (mechanické prohnuti
Clent)

e opotrebeni

Pracovni prostor — kam robot dosahne (kvadr, valec, koule,
rotacni anuloid)
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KINEMATICKA KONSTRUKCE
ROBOTU

Robot s pohyby v sesti
osach k nastaveni
libovolné pozice a

libovolné orientace

predmétu nebo nasazeného
nastroje do libovolné polohy v |
libovolném misté pracovniho

K nastaveni uchopeného ‘

prostoru robotu je tedy potreba y N . |
Sest os, odpovidajicich Sesti | —~ nakldnénf

v o . v ‘ tri stupné volnosti X tfi stupné volnosti
stupnum volnosti pohybu télesa ofi nastaven( polohy ofi habtavent orientace
Vv prostoru - o
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KINEMATICKA KONSTRUKCE

KinematikaTTT

tri translacni (posuvne)
vzajemné kolmé pohyby

KARTEZSKY PRACOVNI

PROSTOR

Nejrozsirenéjsi r”

Stejna presnost =k Er

v celém
pracovnim

prostoru fy/

RO BOTU

- ,LTM

" ! pracovni prostor T

7
ﬁ-—-—-

/1. g

r"_.._

—_

pracov ni prostor

L

E
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KINEMATICKA KONSTRUKCE
ROBOTU

Kinematika RTT
Nejvétsi presnost na

jedna rotace a dve nejvzddlen&jsich a nejblizsich

translace mistech

CYLINDRI (,:KY Pracovni prostor — vdlec

PRACOVNI PROSTOR

Pro manipulaéni tcely Orientace predmétu v jedné ose
ol S

[ @T | | Tﬁl Iﬁl& ‘
- | rely | |
1 | : pracovni prostor
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KINEMATICKA KONSTRUKCE
ROBOTU

Kinematika RRT Pracovni prostor — ohranicen kulovou plochou

. a rovinou
dveé rotace

a jedna translace

SFERICKY PRACOVNI
PROSTOR

Pro manipulacni ucely

Orientace predmétu se méni

ve 2 osach | Pracovni prostor — vdlec (prstenec)




KINEMATICKA KONSTRUKCE
ROBOTU

Nejvétsi presnost blizko os

Kinematika RRR

tri rotace

o , Pracovni prostor
ANGULARNI PRACOVNI — anuloid
PROSTOR

Dokaze se vyhybat prekazkam
Pro slozité technologické operace (prostorove siti, strihani, rezani, .. .)

Orientace predmeétu se méni
ve 3 osach
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SCARA system

Selective Compliant Assembly Robot Arm nebo Selective
Compliant Articulated Robot Arm

Typ angularniho systému

Vhodny pro montazni operace

Rotace umistény tak, aby jejich osy byly rovhobézné = tim
se lisi pracovni prostor od anuloidu

MITSUBISHI
ELECTRIC
Z




Kinematicka struktura robotu

Pocet stupniti volnosti je dan poctem nezavislych pohybu

6
i=6-(n—1)—zjdj
1

n  pocet prvkii vcetné ramu

dj pocet prvkii j-té tridy

Nézev

Pohyblivost b:a

(po&et stupnd volnosti i) Schéma Symbol Trida (3)
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KINEMATICKE DVO]JICE ’/
T

KINEMATICKA STRUKTURA
= Vzajemné spojené dvojice vytvari kinematické retézce.

= Tyto retézce potom vytvori kinematickou strukturu robotu

@
!

e




Kinematicka struktura robotu
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Multi-robot sewing of recliner covers
https:/Iwww.youtube.com/watch?v=pMB5PZgPsnk



Can Robots Transform the Garment Industry?
https:/Iwww.youtube.com/watch?v=BA96-WX-oXc

Bangladesh production unit
https:/lwww.youtube.com/watch?v=URIQjQ7QGZE&t=240s



Automatic sewing department
https:/lwww.youtube.com/watch?v=XsZ8JU|jbBI

KUKA robot sews car seat covers

https://lwww.youtube.com/watch?v=2Qwqxpcr2zA
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Automatic fabric cutting machine
https:/lwww.youtube.com/watch?v=Yht03YyNQWY

Maica Full Automatic Production Line for Shirt - Portugal
https://www.youtube.com/watch?v=sv536cciOiQ



Model 1278-8

Automatic
Coverstitch
Bottom Hemmer

/" Atlanta Attachment Company
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SHIRT FOLDING TABLE
SEMI - AUTOMATIC

Packing T-shirt: Packing
https://www.youtube.com/watch?v=-1T0ScVt-aE shirt:https:/lwww.youtube.com/watch?v=kuhXy2z3HNI
https://www.youtube.com/watch?v=gGlLr4Ftdfc https://www.youtube.com/watch?v=4YkQrgLRtOO0
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Ukazky koncovych efektoru PRaM

Pasivni podtlakove hlavice

Podrobnosti k uchopnym

hlavicim PRaM v prednasce
07 - Efektory PRaM




Jehlickove hlavice

Type BG




Jehlickove hlavice




Automatizace oddelovaciho procesu

b)
Sensors
/ \
/ \
Z 1P IT
AV T

. =y
Infrared light emitting diodes

Limit switch

ADJUSTABLE DIRECTIONAL FEEDING

% AIRFLOATATION

LIFTS
FEEDS
47" DIRECTS

MATERIAL ON
MACHINE TABLE

A micro airjet system ad-
Jjustable in direction ar—
Ppower generates a complere
cushion of air.

It feeds and directs the work
piece on the machine table in
the wanted direction; It sup-
ports the material throughout
the sewing cycle.

It guides the work piece into
a stacker or a work bin.

) The combination of air-jets
Disc direction is permits also the temn;l of
adjustable up to material into folders, binders,
350 degrees. and edge guiding systems,
and the sewing of parts with
curved, round, or straight
edges.

Air power Is tinely
adjustable by individual —p e T
air fiow regulators.
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