FLEKSIBILNI ROBOTSKI
MONTAZNI SISTEMI
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Znacilna podrocja uporabe industrijskih robotov

> varjenje,
> barvanje,
() MONTAZA,
& prijemanje in odlaganje,
“® dodajanje in odvzemanije,
> strega strojev,
> paletiranje,
@ kontrola izdelkov In testiranje — preskusanje,
> obdelava in preoblikovanje itd.
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Pomembne karakteristike robotskih sistemov za montazo
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Razred zascite (delovno okolje!)



Kinematicna struktura IR in osi

Kinematika (zgradba) robota dolo¢a delovni prostor robota

Vrsta osi 3 translacije PAELHET]]
(kartezicni) 1 rotacija

(cilindricni)

1 translacija 1 translacija
2 rotaciji 2 rotaciji
(sfericni) (SCARA)

3 rotacije
(clenkasti)

—
— a—> ————-|
kinematic¢na slika —_"'i IT

z oznako osi IT
.
% g X R

Kinematicna
zgradba glavnih : -—> -
! 1?:::13 m— | [
I |
e e T o B
Nadomestna

/_\Q\

)
< Delovni prostor
= J-— 1
—_— 7

oblika kvadra

podoben v obliki

oblika cilindro sferien nobliko filindro torusu krogle
| | . R ~ foseglyvon |
Industrial Robots in Automation and their kinematics . V. h\@ \y \V,
AL z/tat/OI g —>

OWA
Fron

e .
gfro



https://www.youtube.com/watch?v=0jokZ9FkjhY

Humanoidni Roboti v montazi
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https://www.youtube.com/watch?v=UCt7qPpTt-g

Industrijski roboti v montazi

Krmiljenje robotov: Wozwa d/wﬁ@g [ owm)
o 2 febeny W/ﬂf’ﬂ“ FoevT%() l

« Naloga krmilja robota je casovno, prostorsko in natancno
usklajeno delovanje posameznih osi robota in efektorjev
(prijemal, orodja) tako kot je to v programu za delovanije
robota doloceno.

« Krmilje je lahko pnevmaticno, elektropnevmaticno,
elektrohidravlicno ali elektronsko.

e Robotsko krmilje je predvsem krmiljenje pozicije in
krmiljenje hitrosti gibanja.

» Vrste krmilja - odprta krmilna veriga, regulacijska veriga.

« Blokovna shema regulacije polozaJa robota (regulacijska
tehnika). {Dy ’ [ /

pi
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Industrijski roboti v montazi

Senzorji v robotiki:

« Glede na princip delovanja: doticni (mejna stikala),
induktivni, kapacitivni, magnetni, uporovni, opticni
(mejna stikala, racunalniski vid), akusticni, priblizevalni
(laserski, radijski)

e Glede na vrsto signala: binarni, analogni

« Glede na naloge: kontrola prisotnosti in polozaja

_merjenje veliEin-, ,i@

Wali okolja;,“merjenje razdalje.
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Industrijski roboti v montazi

Varno delovanje: y(jée"« Jelavec (

e Varovanje okolice robota, delavcev, ostale enote
robotiziranih celic, ostalih robotov, preprecevanje

kolizije“(simulacija,yracunalniski vid, priblizevalni
senzoriji): Audioa frbov

e Varno delovanje - varnostna stikala, varovanje proti
izpenjanju orodij, obdelovancev.

« Varovanje pred poskodovanjem robotov zaradi napak v
pozicioniranju, izdelavi in programiranju, uporaba
elasticnih prilagodnikov in F/T senzorjev.
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Vstavljanje cepa v puso z robotom
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Vstavljanje cepa v puso z robotom

‘_/ gibanje robota \‘

x,= najvecji odstopek sornika
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Vmesnik med prijemalom in robotom -
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Industrijski roboti v montazi
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Elasticni prilagodnik

Uporaba prilagodnika za izravnavanje
napak in varovanje robota
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Compensator_demo.wmv

. Vstavljaje tesnil v okrove
« Natikanje zobnikov na gredi

 Vstavljanje batov v okrov motorja
« Natancna montaza obcutljivih SD

« Vijacenje
 Vstavljanje orodij v stroj
« Orodje v vodilne puse
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RCC enota - Remote
Center Compliance

\L Assembly force
Compensator—

Remote Center
Compliance Point

Cocking ﬂ
Misalignment

—

P i< —
Lateral Single point contact force Two point contact force
Misalignment causes Compensator to causes Compensator to

shift laterally rotate

https://www.ati-
ia.com/Products/compliance/Compensator product des

c.aspx
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https://www.ati-ia.com/Products/compliance/Compensator_product_desc.aspx

Merilnik sil in momentov F/M
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Robotic Collision Sensors

https://www.youtube.com/watch?v=gefldnUgt0Q 16
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Crash_Protector_demo.wmv
https://www.youtube.com/watch?v=gefldnUgt0Q

Merilnik sil in momentov F/M

START in
Citanje pogojev
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vstavljanje
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Vstavljanje SD (cep) v luknjo

Razvoj konceptov in preizkus prototipa
prilagodljivega robotskega prijemala za vstavljanje
diastatov v celjusti stroja

Stucin, Tomi (Avtor)
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https://repozitorij.uni-lj.si/Iskanje.php?type=napredno&stl0=Avtor&niz0=%C5%A0tucin+Tomi&lang=slv

Vstavljanje SD (cep) v luknjo

pRIHEL

Vzmetni bat

~ Natezna
vzmet

Razvoj konceptov in preizkus prototipa
prilagodljivega robotskega prijemala za vstavljanje
diastatov v celjusti stroja

Stucin, Tomi (Avtor)
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Gimijast blazilnik
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https://repozitorij.uni-lj.si/Iskanje.php?type=napredno&stl0=Avtor&niz0=%C5%A0tucin+Tomi&lang=slv

