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Abstract

The trend of the today’s business is to achieve full automation of welding workplaces and to
increase daily production of the workplace. The automation of production is important not
only for the effect of the produced quantity, but also economic indicators resulting from this
innovation. Automobile manufacturer are interested in the highest possible sale of its models.
First goal is to ensure the market research and on the basis of these results the adaptation of
the production for these requirements.
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Uvod

Automobilovy priemysel presiel za ¢as existencie mnohymi inovativnymi procesmi. Hlavne
V poslednych rokoch jeho vyvoj napreduje. Pri vyrobe automobilu rozliSujeme tri kroky
k dosiahnutiu kone¢ného produktu. Vyroba karosérie po tomto procese nasleduje presun
karosérie na lakovaciu linku anasledne na kone¢ni montaz. Slovenska republika sa
V stcasnosti mdze, co do poctu vyrobenych aut na jedného obyvatela, smelo zaradit’ medzi
automobilové vel'moci. Vyhodou je poloha krajiny na v ramci Europy apotom aj jej
postavenie na svetovom trhu, ¢o do ohodnotenia pracovne; sily.

Vyrobna linka v automobilovom priemysle

V stcasnosti je trend dosiahnut’ plnt automatizaciu zvaracich pracovisk a tym zvysit
dennt produkciu daného pracoviska. Za automatizaciou vyrobnych pracovisk sa neskryva len
efekt produkovaného mnozZstva, ale aj ekonomické ukazovatele vyplyvajuce z tejto inovacie.

Vyrobca automobilov sa zaujima o ¢o najvyssi predaj svojich modelov. V prvom rade je
jeho tlohou vykonanie prieskumu trhu ana zaklade tychto vysledkov prisposobenie
produkcie tymto poZiadavkdm. Hlavnym prvkom automatizicie vyrobnych zariadeni
v automobilovom priemysle je robot.

Robotizované pracovisko

Obycajne sa pod pojmom robot rozumie zariadenie, ktoré dokéze prinajmenSom to, co
Clovek. Definicia robota sa interpretuje nejednotne, najCastejSie sa pouziva definicia
0 automatickom manipulatnom zariadeni Tl'ubovolne programovatelnom v troch osiach
S podavacimi rukami alebo technologickymi nastrojmi uréené na pouzivanie v priemysle. Pod
pojem priemyselny robot sa preto nemaju zahriiovat neprogramovatelné jednotcelové
manipulacné automaty ani zariadenia, v ktorych je ¢lovek jednym z prvkov systému. [4]
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Z detailnejSej analyzy Struktury priemyselnych robotov a manipulaénych systémov
(PRaM) vyplyva, Ze aj pri jednoduchsich manipula¢nych zariadeniach ako aj pri zlozitejSich
(roboty), su charakteristické dva zékladné prvky: riadiaci systém a vykonny mechanizmus.

Podl'a aplikacnych moznosti priemyselné roboty mozno rozdelit’ na [1]:

1. Manipulacné roboty.

2. Technologické roboty.

3. Univerzalne roboty.

4. Specialne roboty.

Manipulac¢né roboty st ur¢ené na vykonavanie operacii ako zmena polohy objektov, ich
orientacie, ustanovenia a upnutia. Nasadenie je mozné v obsluhe vyrobnych strojov, pri
paletizacii a depaletizacii, doprave objektov a podobne. Technologické roboty s urcené na
vykonavanie technologickych operacii ako nanaSanie povrchov, zvaranie, rezanie a podobne.
Univerzalne roboty st priemyselné roboty, ktoré st schopné sucasne plnit manipulacné,
technologické a iné funkcie vo vyrobnom procese. Specialne roboty st uréené na vykonavanie
Specialnych funkcii (praca pod vodou, v kozmickom priestore, pomoc telesne postihnutym
osobam) ¢asto s prvkami umelej inteligencie. [2]

Tab. 1 Hlavné Klasifika¢né znaky PRaM PTP - Point to Point a CP - Continuous Path

Znak Typ robota

Pocet ramien s 1,2 a viacerymi ramenami

Pocet stupnov volnosti S 2,3 a viacerymi stupfiami vol'nosti

Typ pracovného priestoru karteziansky, cylindricky, sféricky, angularny,
kombinovany

Nosnost’ vel'mi 'ahky — do 1kg,

lahky — do 10Kkg,

stredny — do 100kg,
tazky — do 1000kg,
super-tazky — nad 1000kg

Druh pohonov pneumaticky
hydraulicky
elektricky
kombinovany
Typ riadiaceho systému - Sneadaptivnym riadenim,

- Sadaptivnym riadenim,
) - s umelou inteligenciou,
b) Podla typu pohybu bodové riadenie(PTP), spojité riadenie(CP)

a) Princip riadenia

Trieda presnosti 0 —do 0,01% trajektorie,
1 —do 0,05% trajektorie,
2 —do 0,1% trajektorie,

3 —nad 0,1% trajektorie.

Vyhotovenie robota normalne
prachovzdorné
teplovzdorné

odolné voci vybuchu
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Architektira priemyselného robota

Aby vykonny organ robota — efektor — dosiahol I'ubovol'ny bod v priestore, potrebné st
tri pohybové osi, resp. tri stupne vol'nosti (obr.1). Na to, aby sa efektor v dosiahnutom bode
mohol T'ubovolne orientovat’ vo¢i manipulovanému objektu, st potrebné d’alSie tri stupne
volnosti.

Pri pouziti troch pravouhlych translacnych pohybov a troch rotacii okolo pravouhlych

osi, je stav objektu, t.j. umiestnenie a orientacia I'ubovolne v pracovnom priestore robota
uplne definovany.

6 zakladnych osi pohybu.

Obr.1 Sest’ stupiiov voPnosti robota [3]

V automobilovom priemysle sa pre pohyb robota vyuziva aj siedmy stupeii pohybu.
Tento stupeni vol'nosti zabezpec€uje presun robota na pracovisku a zaroven uSetrenie nakladov
na planovanie nového pracovného automatu. Pridanim siedmeho stupiia robota na pracovisku
zabezpecime jeho plné vyuZzitie a zaroven zabezpecenie si dodrZanie planovaného casu taktu.

[31.[5]

Suhrn

Automatizacia predstavuje najvyssi vyvojovy stupen techniky. Cielom je vyclenenie ¢loveka
Z vyrobného procesu prenesenim riadiacich aregulacnych funkcii na samotné vyrobné
zariadenia. [6] Automatické vyrobné linky, automatické prevadzky a zavody funguju
S vyuzivanim modernej vypoctovej a riadiacej techniky bez priameho zasahu cloveka, ktory
len kontroluje a vS§eobecne riadi pracu strojov (nastavovanie strojov, zasobovanie materialom,
zadanie programu, udrzba).

Automatizacia vytvdra moznosti rychleho zvySovania produktivity prace redukciou
ludskej prace, znizovania vlastnych nékladov a zlepSovania kvality vyrobkov, moznosti
zvySovania efektivnosti riadenia vyroby.
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Prispevok bol pripraveny v ramci rieSenia grantového projektu VEGA ¢. 1/0102/11 “Metody
a techniky experimentdalneho modelovania vnutropodnikovych vyrobnych a nevyrobnych
procesov.

Tento prispevok bol vytvoreny taktiez s realizaciou projektu "Centrum vyskumu riadenia
technickych, environmentalnych a humannych rizik pre trvaly rozvoj produkcie a vyrobkov v
strojarstve” (ITMS: 26220120060), na zaklade podpory operacného programu Vyskum
avyvoj financovaného z Europskeho fondu regionalneho rozvoja — aktivita 3.1 Integrované
projektovanie vyrobnych systéemov na baze fyzického a virtualneho modelovania.
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