Kolaborativni robot

1. Uvod

Pojd’te se s nami podivat do laboratoie zaméiené na priumysl 4.0, kde si miiZete vyzkouset,
jaké to je spolupracovat s kolaborativnim robotem.

Jedna se o jednu z laboratofi, kterou provozuje Katedra primyslového inZenyrstvi a
managementu na Fakulté strojni Zapadoceské univerzity v Plzni. V této laboratofi se v
soucasné dobé nachazeji dvé hlavni zafizeni, a to kolaborativni (spolupracujici) robot a
automaticky fizeny vozik tzv. AGV (Automated Guided Vehicle).

Urcité znate videa z vyrobnich podniki (napi. z automobilovych zavodu), kde svafovaci
roboti provadéji svafovani sami, bez i¢asti ¢loveka. Tito tradiéni pramyslovi roboti jsou
velka, t¢zka, silné a robustni zafizeni, ktera jsou obecn¢ navrzena tak, aby pracovala pro lidi,
a nikoli s nimi ve spolupraci. Pracuji-li na konkrétnich tkolech, je nutné, aby byla
zabezpecena pomoci kleci, senzort a signalizaci.

Kolaborativni roboti jsou oproti tomu stavéni tak, aby s lidmi spolupracovali a vytvareli
produkty spole¢né. Takovy kolaborativni robot napt. vyzvedne pfedmét z krabice a vloZi jej
do zatizeni (napft. do lisu). Poté jej vyjme a piedd piimo lidskému operatorovi, ktery
pokracuje v dalsi vyrobni operaci.

V laboratofi, kterou jsme navstivili, se nachazi kolaborativni robot typu CR-71A vyrabény
japonskou spolecnosti FANUC. Robot CR-7iA je maly a flexibilni robot. Mtize zvedat
pifedméty do 7 kg a provadét rizné druhy ukold. Tyto tkoly se mohou lisit — od montaze
malych dili az po cyklicky se opakujici ukoly, jako je sbér a umist'ovani predmétl z jednoho
mista na druhé.

ProtoZe se jedna o kolaborativniho robota, neni zapotfebi Zadné oklecovani. Pii kolizi s
pevnym predmétem nebo ¢lovékem se robot automaticky zastavi.
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Druhym primyslovym zafizenim v laboratofi je automaticky vozik tzv. AGV. Toto AGV je
jednosmérné, s maximalni rychlosti 1 m/s, pficemz mtize ptepravovat naklad o hmotnosti az
35 kg. Polomér otaceni voziku je minimalné 600 mm. AGV lze ptipojit pomoci WLAN a je
vybaveno 24V baterii s provozni dobou az 16 hodin. Protoze se AGV v realnych
pramyslovych aplikacich standardné pouziva pro interni logistické procesy, tj. pfepravu
produkt, odpovida tomu také hlavni program, ktery je na AGV nainstalovany. AGV
pouzivané v laboratofi zajistuje dodavku prazdnych palet ke kolaborativnimu robotu, pticemz
ke stanoveni své drahy pouziva ¢ernou pasku a RFID Stitky s instruket, jakou konkrétni funkci
musi vozik ud¢lat, je-1i pfislusny RFID Stitek detekovan.

Diky tomuto vybaveni mize laboratoi simulovat montdzni proces, jehoz cilem je naplnit
desku s barevnymi lokacemi (tzv. paletku) kovovymi valci (tzv. puky) stejnych barev a poté ji
zase vyprazdnit. Pfivoz prazdné paletky zajist'uje automaticky vozik. Podle programu je
naplnéni ¢1 vyprazdnéni paletky provadéno bud’ robotem, nebo ¢lovékem na manualnim
pracovisti. Pfi plnéni paletky robotem je postup nasledujici: V momenté, kdy je paletka
dopravena pod robota, ji robot vyfoti pomoci kamery a specializovany software detekuje
pozice na paletce s ptisluSnymi barvami. Poté se robot pfemisti nad zasobniky s puky, které si
také vyfoti. Rozpozna tak barvu pukt v pfislusnych zasobnicich. Nasledné postupné odebira
jednotlivé puky a umist'uje je spravné na paletku tak, aby barvy na paletce a na puku
odpovidaly. Jakmile je operace hotova, postupuje robot dale podle druhu zvoleného
programu: Bud’ sdm opét vyprazdni paletku a vrati puky do zasobnikti, nebo dopravnik odesle
paletku na manualni pracovisté, kde ji vyprazdni ¢lovek. Prazdna paletka nasledné odjede na
pozici, odkud ji mize znovu vyzvednout AGV.
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Laboratof je momentalné vyuZzivana jak pfi vyuce, kdy se studenti seznamuji s principy
programovani robota, tak pfimo studenty v ramci feseni témat jejich diplomovych praci.

Chcete-li vidét kolaborativniho robota i AGV v akci, podivejte se na video v nasledujici
kapitole.



