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Roboticky manipulator pro automaticky test klimatizacnich
jednotek
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Uvod

Poptavka po automatizaci vyrobnich procesit ma stale rostouci trend. Tento trend
je zasadné prizivovan nedostatkem kvalifikované pracovni sily, pozadavky na zrychleni
vyroby ¢i odstranéni chyb lidského faktoru. Potfebu ¢aste¢né automatizace vyrobni linky ma
i spole¢nost Daikin, kde se vyrabi klimatizaéni jednotky. VétSina tkoni pii montazi
a testovani je provadéna rucné. Nedostatek pracovni sily neumoziuje spolecnosti maximalni
vyuziti linky a zplsobuje ji znac¢né finan¢ni ztraty. V ramci spoluprace Zapadoceské
univerzity s firmou Daikin byl vyvinut funkéni vzorek robotického manipulatoru pro potteby
automatického vysokonapétového (HV) testu klimatiza¢nich jednotek na vyrobni lince F1.

Navrh robotického manipulitoru

Navrh robotického manipulatoru byl z diivodu znacné slozitosti rozdélen do dil¢ich
Casti a to - navrh konstrukce, vybér a zprovoznéni elektrickych pohonil, konstrukce
rozvadéCe, zpracovani obrazu (rozpoznavani QR kodi a polohy konektoru), fizeni
manipulatoru a komunikace s nadfazenymi systémy, ovladani a vizualizace.

Roboticky manipulator

Vyvinuty roboticky manipulator (Obrazek 1) pro automatické testovani klimatiza¢nich
jednotek, se sklada ze ¢étyt elektrickych os (pohyb v ose, X, Y, Za Yace) pro polohovani
méticiho konektoru. Pro polohovani uzemnovaci osy byl pouzit elektricky pohon v 0se Y yzem,
doplnény o pohon pneumaticky pro polohovani v 0se Xyem. Celé ftizeni robotického
manipulatoru je realizovano pramyslovym PC sfidicim systtmem REX, za pouzZiti
pokroc€ilych blokli jako naptiklad REXLANG (volné programovatelny blok) ¢i EATMT
(kone¢ny automat az s 256 stavy a 256 podminkami pfechodi mezi nimi).

Poloha konektoru neni pfedem zndma a je rozpoznavana pomoci kamery. Rozpoznavani
polohy konektoru vychazi z metody template matching. Aktualni snimek z kamery
je porovnan se vzorem. Ztoho je uréena poloha konektoru Vv osach (X,Y,Yotace)-
Dale se rozpoznava QR kod, ze kterého se urcuje typ aktudlné testované jednotky. Z typu
jednotky se uréuje poloha manipulatoru v 0se Z, tato poloha je pro dany typ vzdy stejna
S presnosti jednotek milimetrti. Drobna nepfesnost je kompenzovana pruznymi piny na méfici
hlavé. Pro zvysSeni spolehlivosti celého systému byly pouzity dvé kamery.

Systém komunikuje s celou fadou dalSich systémil (databaze QR koda, fidici systém
napét'ového testu, fidici systém dopravniku).

Ve finalni fazi byl roboticky manipulator namontovan na vyrobni linku a spustén
do zkusebniho provozu (Obrazek 2).
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Pouzity HW:
e Ridici po¢ita¢ B&R Panel PC 900 single-touch

e |/OB&R

e Kamery Basler acA3800

e Pramyslové osvétleni EFFI-Flex

e Pneumatika SMC

e Elektrické pohony SMC — LERK10K, LEYG16MB, LEMH25T, LEFBT32T,
LEFS16A

Obrazek 2: Roboticky manipulator v provozu

Zavér
ZkuSebni provoz v primyslovém prostfedi firmy Daikin ovéfil funkénost navrZzeného
manipulatoru pro automatické testovani klimatiza¢nich jednotek. Soucasti feSeni
je konstrukéni navrh, fidici systém a uzivatelské rozhrani robotického manipulatoru.
Manipulator provadi rozpoznavani a testovani cca 22 s, coz je o 7 s rychleji nez byl
pozadavek zadavatele. Na tomto pracovisti by tedy mohla byt zrychlena vyroba. Manipulator
dosahuje spolehlivosti 99,8%, coz je zhruba 1 chyba za sménu (pozadavek zadavatele 99%).
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