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PREVADZKA PRIEMYSELNEHO ROBOTA

PREVADZKA PR - subor pravidiel (prevadzkové
podmienky, NNO, zasady udrzby),
podla ktorych sa vykonavaju Cinnosti
suvisiace s jeho vyuzitim
(technologia, vykon) a jeho
udrzovanim (udrzba, oprava).

CIEL PREVADZKY - maximalna vyuzitePnost’ pri
minimalnych nakladoch.
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FUNKCIE PRIEMYSELNEHO ROBOTA

ROBOT:

- automaticke zariadenie, predstavujuce manipulator a
preprogramovatelny riadiaci systém, urCené na
vykonavanie manipulacnych, technologickych alebo
servisnych uloh.

FUNKCIE : - aplikaché moznosti
- manipulacia
- technologia
- specialne ulohy (servisne)
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

Z PR a jeho subsytémy 4/16




SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR

KONCOVE EFEKTORY

Uchopovacie
efektory

Technologicke
efektory

Kombinované
efektory

Specialne
efektory
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR
- POHON
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami

- KINEMATIKA

- EFEKTOR
- POHON

ELEKTRO
HYDRO
PNEU
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR
- POHON
- RIADENIE
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR
- POHON
- RIADENIE

PTP
CP
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR
- POHON

- RIADENIE
- SENZORY
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR
- POHON

- RIADENIE
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR

- POHON

- RIADENIE

- SENZORY

- PROGRAMOVACI SYSTEM (SW)
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SUBSYSTEMY PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcené funkciami
- KINEMATIKA

- EFEKTOR
- POHON

- RIADENIE

- SENZORY

- PROGRAMOVACI SYSTEM (SW)
- POCITAC (HW)
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VLASTNOSTI PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcenée klasifikacnymi znakmi
- pocet ramien

- pocet stupnov volnosti
- pracovny priestor

Z PR a jeho vilastnosti 5/16
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VLASTNOSTI PRIEMYSELNEHO ROBOTA

Urcenée klasifikacnymi znakmi
- pocet ramien

- pocet stupnov volnosti
- pracovny priestor

- nosnost

- pohony

- riadiaci system

- presnost
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ZAKLADNE CHARAKTERISTIKY PR

/

- staticke
. geometrické{ ﬁ

 kinematickeé

» Zivotnostné CHARAKTERISTIKY

\

» spolahlivostné

N\

- dynamickeé

/

* vykonoveé

\

* prevadzkoveée

__——
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Geometrické charakteristiky

* pracovny priestor = Max. pracovné drahy

= Min. pracovné drahy

= Max. pracovné drahy orientacie
= Min. pracovné drahy orientacie
» Obsah pracovného priestoru

= Poloha pracovneho priestoru

» geometricka presnost’ = Odchylka koncového ¢lena

» Odchylka osi vystupnej hlavice

= Kolmost stipa pohonov

* Priamost smeru pohybu koncového Clena

= RovnobeZnost pozdizneho smeru pohybu k. &.
» Kolmost smeru pohybu zdvihovej jednotky

* presnost’ polohovania = Odchylka nulovej polohy

= Opakovana presnost’ polohovania
» Presnost polohovania pri opakovanej synchron.

= Presnost’ linearneho pohybu

r
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Geometrické charakteristiky

* presnost’ polohovania

= Opakovana presnost’ polohovania
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Statické charakteristiky

- staticka presnost’ = Stabilita programovej polohy
= Staticka stabilita

 staticka tuhost’ » Priehyb ramena polohovacieho mechanizmu
= Staticka tuhost
= Ciara priehybu

Z Statické charakteristiky 0/16




Kinematické charakteristiky

N parametre pohybu = Parametre drahy
= Parametre rychlosti

= Parametre zrychlenia
= Casoveé a drahové konstanty

 kinematicka struktura = Kinematicka &truktura
» PoCet stupriov volnosti

Z Kinematické charakteristiky 10/16




Kinematické charakteristiky

- parametre pohybu = Parametre drahy
» Parametre rychlosti

» Parametre zrychlenia
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Kinematické charakteristiky

- parametre pohybu = Parametre drahy
= Parametre rychlosti

» Parametre zrychlenia

Meranie kinematickych charakteristik priemyselného robota

1IST MERANIA
Uloha ‘Stanovit hednoty kinematickjch charakteri sémeha pohybu
Z priemyseinéna robota v cykie HORE-DOLE" s vyjadrenim priemernych,
maxmainych 2 minimainyeh hodndt veligin drahy, rjchiost a zrjenienia,
Merans Rokct pre zvaranie oblikem firmy OTC Daihen (Japonske), typ Almega AX-MVE
zariadenic s riadenim AX-C.
Parametre Foit stupfiow vonosti &
meraného Usitoiné zatazenie: kg
zariadenia Opakovateina presnost poiohovania =0.08 mm
Qperaény rozsah 1402 mm (polomer)
o iehirické
‘Sposob indtalicie podiaha, strop, koima stena
Meraci retazec | Prismyseiny rogat Almega AX-MVE
Lankoyy snimas drahy DSSEL
Meracia karta MiS 3
Meraci a vyhodnocovaci software PROMES
Personiny pogital
Podmicnky Teglota ckolia - B
merania Relativna vinkost 75%
Schéma
merania
+-Z 1
Priemyselny robot
Pocitat:
= s 3
Snimaé
Dss5L
A Software PROMES
Postup Meriame dizku neprogramovane] drény koncového Glena robota medzi Jeho dvoma
merania Krajngmi poiohami v nezataZenom stave v testovacom cykle HORE-DOLE".
Krajné body drihy robota st uréené tak, aby svojou polohou v pracovnom prissiore
pohanu cbsiahi jeho prevadzkové viastnosti
Dizka trvania merania je minimaine 10 sekind.
Meriame_lankowjm snimaiem dizky DSS 5 L (produkt firmy VUKOV Predov)
< prinojenim ria meraciu kartu MIS 3 S vyhodnocovacin saftwars PROMES (vietko
rodukty VUKOY Predov], ugnutym na kancovam dlene robota. Cdvijaiuce sa lanko
snimata je orientovans do osi vykondwangho pohybu (revnobeine s osau
Z zékladného siradnicového systému robota).

Pocitac
+ karta MIS 3
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Dynamické charakteristiky

- dynamicka tuhost’ = Dynamicka tuhost
= AkceleraCné extremy
» Odolnost vynutenym kmitom
» Vlastna frekvencia

- silové pomery = Osové sily
= Krutiace momenty
= Qvladacie sily
= Razove sily
» Maximalne zatazenie
= Uchopovacia sila vystupnej hlavice

Z Dynamické charakteristiky 12/16




Vykonové charakteristiky

- energeticka iroven = Prikon pracovného média
» Prikon elektrickej energie
» Pomerovy prikon (vo vztahu k hmotnosti/nosnosti)
» Pripojovacie energeticke udaje
= Celistvost energetickych obvodov

* nosnost’ = Maximalna nosnost

= Nosnost pri redukovanych dynamickych
vlastnostiach (rychlost, zrychlenie)

= Menovita nosnost’

= Pomerovy vykon
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Prevadzkoveé charakteristiky

* programova vybavenost’ = Programova vybavenost
* FunkCna bezpecnost

* bezpecnost’ a hygiena prace = Funkcia niidzového zastavenia
» Funkcia blokovacich signalov

= Elektrické skusky
= HluCnost
= Uroveni designu

« odolnost’ vocCi vplyvu prostredia

» Stupen radiového odrusenia

» Stupen odolnosti energ. napajania
= Klimatotechnologicka odolnost

* Dopravna odolnost’
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Spolahlivostné charakteristiky

e suhrnna spolahlivost’

- zavislostné charakteristiky prevadzkyschopnosti

= Kritérium spolahlivosti kusovej kvality

= Kritérium spolahlivosti technickej presnosti
= Kritérium spolahlivosti upinania bremena

= Kritérium spolahlivosti prevadzky
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Zivotnostné charakteristiky

e suhrnna zivotnost’
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