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1 Uvod do projektu

vvvvvv

bloky tak, aby bylo mozné je realizovat. Jednotlivé bloky jsou navrzeny tak, aby
reprezentovali systémovy piistup k problému. Jednotlivé bloky jsou:

= problém je rozdé€len na jednotlivé diléi Casti

= dil¢i Casti jsou rozlozeny na zakladni problémy

= vyieSeni zdkladnich problému

= postupné spojovani vyresenych zakladnich problému

» spojeni jednotlivych ¢asti do jednoho celku

= otestovani spravné funkcénosti vyfeSenych problému

Kdyz se navrhuje fidici systém tak je zapotiebi na jednotlivé problémy nahlizet spiSe jako
na navrh jednotlivého projektu a posléze jeho realizaci. Jakykoliv projekt se sklada
Z jednotlivych, po sobé¢ jdoucich casti, které dohromady tvofi posloupnost feseni problému.

Definice kazdé casti se podle riznych nazoru lisi, ale hlavni myslenku Ize vyjadrit jako:

1.1 Faze prostudovani
Tato faze se zadivd co moZznd nejdikladnéjSim a nejlepSim definovanim dana

problematiky. Uzivatel zad4 kol a povéfend osoba musi najit jednotlivé zdkladni problémy a
postupné na n¢ najit feSeni:

= upfesnéni zékladnich problému

* nalezeni na problémy

* prezentovani zadkaznikovi

1.2 Faze analyzovani

Absolutni pochopeni feSeni danych problémil a planovani splnéni jednotlivych boda
projektu:

= Analyza funk¢niho projektu

=  Ohodnoceni funk¢nosti

1.3 Navrh
Ziskani informaci a materidlli pro realizaci feSeni problému:

= Volba software a hardware

* Navrh struktury programu
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1.4 Realizace feseni
Tvorba, testovani a postupné dolad’ovani programu

= Tvorba jednotlivych podprogramii
» Testovani spravné funkcénosti programu

» Zdokumentovani projektu

1.5 Zkus$ebni provoz
Féze, ve které se program testuje. Je testovan tak, jako by §lo o normalni provoz.

1.6 Uvedeni do provozu
Zaver celého projektu, kde je program uveden to pracovniho rezimu. To, jak se bude

program dlouho vyvijet se odviji od sloZitosti programu.

Jednotlivé bloky nemusi vzdy byt sestavovany v tomto poiadi, je mozné nékteré z nich
zameénit anebo je dokonce dat dohromady. Pokud jsme Casové omezeni je zde moznost
sestavovani nékterych blokli soucasné. Po uspésném zvladnuti kazdého bloku by se mel
funk¢nost otestovat a podle vysledku z tohoto testovani by se mél obvijet postup realizace
funkc¢nosti bloku dalsiho. Pokud se feseni néjakého bloku nebude zdat moc efektivni je nutné

jej predélat tak, aby bylo co nejvice efektivni.
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2 Manipulatory

Manipulator neboli jinak primyslovy robot je v podstaté automaticky stroj, ktery ma dveé

a vice pracovnich 0s. Je mozné jej naprogramovat podle potfeby v podstaté na libovolnou
funkci. Vybér funkci je ovSem omezen potfebnosti riznych nastavci pro urCité funkce.
Manipulatory nahrazuji ¢lovéka tam, kde jiZ neni potieba, vyuzivaji se zejména kvuli:

e  Zvyseni kvality prace

e  VEtsi flexibilita

e  Zrychleni vyroby

e  USetfeni pracovnich mist

e Nasazeni tam, kde to je ¢loveéku Zivotné ¢i zdravotné nebezpecné

Z téchto duvodi vypliva, ze je efektivnéjsi vyuziti manipuldtori zejména na mistech, kde
se provadi sériova vyroba, podminky k praci jsou lidem nebezpetné anebo tam, kde nelze

vyuzit ¢loveka kvili jeho omezeni.

2.1 Déleni manipulatort dle typu programu:
2.1.1 Manipulatory s pevhym programem
Program maji na pevno nahrany a zména se neprovani. Vyhodou je nizké cena,

jednoduchost a spolehlivost.

2.1.2 Manipulatory s proménnym programem
Program Ize ménit podle potieby. Vyuzivaji se tam, kde se ptfedpoklada, ze bude potieba

jednou za ¢as upravit vyrobni linku, naptiklad v automobilkach, kde je piedélat vyrobni linku

kdyz zacnou vyrabét novy typ auta.

Kazdy manipulator je slozen ze dvou typu systému. Prvni typ systému je systém, ktery
nastavuje polohu robotu dle potteby, proto se mu fika systém pro nastaveni pozice. Druhy typ
systému slouzi ke zméné sméru robotu, v podstaté nam robota oto¢i o nastaveny uhel tak,
abychom se dostali do pozadované polohy. Kazdy manipulator miva dva az tfi stupné volnosti
v ramenu. Pozadavky na jeho konstrukci vétSinou byvaji co nejmensi, nejleh¢i, co nejvetsi
rozsah otaCeni a co mozna nejrychlejsi. Dal§i ¢as je pak samotna hlavice, ktera slouzi
k manualni praci jako naptiklad vrtani, svareni, brouSeni ¢i uchopovani a pienaseni.

Uchopovani muze byt pomoci elektromagnett v hlavici, podtlakové hlavice ¢i klasické
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hlavice s tchopnymi prsty. Samoziejmé kazdy pracovni ukon je zavisli na spravném pouZiti
urcité nasady, naptiklad neni mozné vrtackou nabarvit auto.
Pii pohybu rozlisujeme rizné druhy toho, jak se hlavice dostava z pocate¢ni pozice do

zadané pozice.

2.2 Déleni dle stupn volnosti:
Stupeii volnosti je zékladni smér posunu nebo sméru otaceni manipulatoru.

2.2.1 Univerzalni manipulator
Manipulator, ktery ma Sest stupiii volnosti, jednoznacné definuje polohu dobu

Vv kartézském soutradnicovém systému.

2.2.2 Redundantni manipulator
Tento manipuldtor ma vice jak Sest stupiii volnosti, coz vyuziva k vétsi volnosti pfi

obchazeni prekazek, nebo pii pohybu ve stisnéném prostiedi.

2.2.3 Deficitni manipulator
Tento manipuladtor ma mén¢ nez Sest stupna volnosti, mohou provadét montaz v roving.

2.3 Déleni dle druhu pohonu:
V soucasné dobé je nejvice PRaM (primyslovy robot a manipuldtor) s elektrickymi

pohony. Pokud je vyZzadovana vysoka nosnost tak se pouzivaji manipulatory s hydraulickym

pohonem a pro vysoké rychlosti se pouZzivaji pneumatické pohony.

2.4 Déleni manipulatoru dle typu pohybu:
2.4.1 Pohyb z bodu do bodu

Pohyb z bodu do bodu (PTP- point to point) je pohyb, kdy se rameno manipulatoru
premisti do zadané polohy po nejkrat$i vzdalenosti. Tento pohyb je velice rychly, takika

nepotiebuje fizeni, ale mize zavinit nehodu nebo Skodu.

2.4.2 Linearni interpolace
Rameno robota se pohybuje po pifimkach. Vysledna trasa se tedy sklada ze vSech piimek

pottebnych k dosazeni pozadované polohy.

2.4.3 Kruhova interpolace
Pfi tomto tipu pohybu se rameno pohybuje souvisle, to znamena, Ze se pohybuje ve 2, ale

1 vice osach zaroven. Je dilezité, abychom znali polohu pocatecniho a koncového bodu a pak

jesté bud’ polohu bodu, ktery lezi na kruznici anebo bod, ktery je ve stiedu kruznice.
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Roboty Ize programovat vice zptisoby.

2.5 Déleni manipulatoru dle zpisobu programovani:

2.5.1 Ruéni programovani
Trasa ramena, ktera je tvofena body a typy pohybt je zadavana rucné.

2.5.1.1 Metoda Teach-in

Tento zplisob pracuje na principu snimani pohybu ramene pti najizdéni do jednotlivych

bodi a soufadnice uklada do paméti. Vyuziva se napiiklad u bodového svareni.

2.5.1.2 Metoda Play-back
Pti této metod¢ fidici systém snimé prubéh dréhy a rychlosti pohybu a automaticky tyto
hodnoty ukladd do paméti. Vyuziva se pro slozité pohyby s velkou ptesnosti jako naptiklad

lakovani a svarovani.

2.5.2 Textové programovani
Pii textovém programovani se cely pohyb ramene popisuje pomoci slovnich ptikazu.

Nejprve se vytvoii kostra programu, coz je sekvence programi a pak se zadavaji soufadnice

bodu.

13
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3 Zakladni informace o hardwarovém vybaveni
Pro teSeni projekte je k dispozici zadané hardwarové vybaveni. Vybaveni se da rozdélit

na dvé skupiny. Prvni skupinou je model samotného manipulatoru, a druhou je programéator

AVR Dragon a fidici deska.

3.1 Model manipulatoru
Jedna se o servo model se Sesti stupni volnosti, ktery se pouziva ve velkém mnozstvi

aplikaci. Model manipulatoru je vybaven Sesti osami, v kterych se muze pohybovat. Pro
nastaveni pozice a polohy celisti jsou zde tfi osy (otaceni, X, Y). Dalsi tfi osy slouzi

k nastaveni Celisti do spravné polohy, uhlu a regulace stisku celisti. Manipulator je na obr. O1.
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Obr. 01, Model servo manipulatoru

KaZzda osa je ovladdana servomotorem, ktery je ovladan pulzi z fidici jednotky. Na fidici

desku je ptivedeno Sest jednotlivych serv.
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4 Zaver
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Prilohy



