Pfiloha €. 1 — Technicka specifikace

CAST 2 VEREJNE ZAKAZKY — Robot se svafovacim agregatem

Popis: Robotické svafovaci pracovisté

Jedna se o multifunkéni pracovisté se svatovacim robotem, ktery bude umoznovat svarovani
variabilnich konstrukci. Robotické pracovisté bude zejména uréeno pro ukazky robotického
svarovaciho procesu, véetné vyuky programovani. Proto je kladen velky dlraz na bezpecnost provozu,
a to jak ochrana ptred UV zartenim, tak i pfed koliznimi pohyby robota a manipuldtoru s obsluhou a
studenty a ochranu zafizeni pred poskozenim. Na druhou stranu se olekava prehledné oteviené
pracovisté, aby v ramci ukazek mohly byt popsany vsechny prvky pracovisté. Proto musi byt vSechny
prahledy vybaveny svarovacimi skly s UV filtrem a pracovisté musi mit zabezpeceni optickymi zavorami
nebo jinymi bezpecnostnimi prvky, aby nemohlo dojit ke vstupu ¢lovéka do prostoru manipulace se
svarencem nebo svafovacim robotem. Zatizeni musi splfiovat soucasné pravni pfedpisy a musi splfiovat
nize uvedenou minimalni technickou specifikaci.

Koncepce robotického svarovaciho pracovisté:

Pro lepsi popis je uvedena navrzend koncepce robotického pracovisté, ktera vychazi
z umisténi robotického svarovaciho pracovisté zafizeni ve vyukovych prostorach. Je mozno
nabidnout i jinou rovnocennou koncepci pracovisté, avsak musi splfovat obecné podminky
kladené na robotické pracovisté, musi byt vhodné do vymezeného prostoru a musi splfiovat
veskeré legislativni podminky kladené na robotické svafovaci pracovisté. Vymezeni prostoru
pro robotické pracovisté viz Obr. 2.

Robot se svarfovacim agregdtem (pos. 1) umistény na bezpe¢ném misté, mimo pohyb
osob, s manipulac¢nim radiusem (pos 2.) vychazejici ztabulky technické specifikace.
Pro sestavu svarovaciho robota se vyZaduje rozdéleni prostoru na dvé casti — zény. V jedné
oddélené zéné se bude svarovat dil (pos. 3), a ve druhé zéné se bude bezpecné pfipravovat a
upinat dalsi dil pro budouci svafovani (pos. 4). Pro svafovaci zénu (pos 3.) i pfipravnou zénu
(pos. 4) se pozaduje 6-ti osy robot a musi jit pridat dalSi 7. rota¢ni osa (pos. 5), kterd musi byt
plné kontinudlné fizena spolu se svarfovacim robotem. Vyména pozic mezi svarfovaci a
pfipravnou zénou musi byt automatickd (pos.6), nezdlezi, zda v horizontdlnim nebo
vertikdlnim sméru, pfi respektovani svétlé vysky stropu 3170 mm a vnéjsSiho obrysu stroje.
Kolem svarovaci i pfipravné zény musi byt bezpecnosti ohraniéeni, vyuZivajici pevné stény,
dvere s bezpeénostnimi kontakty, optické zavory, popf. jiné provedeni, co zaruéi bezpec€nost
jak kvalifikované obsluhy, tak i studentim vrdmci vyuky (pos.7). Z dlvodu ukazek prace
robota, se vyzaduje pohled do svatovaci zény pres bezpecnostni skla s UV filtry (pos. 8).



Obr. 1 NavrZend koncepce robotického pracovisté

Minimalni technicka specifikace Robota se svafovacim agregatem

Svarovaci zdroj

Vykonny svafovaci zdroj vhodny pro robotické pracovisté se svafovacim proudem min. 350 A.

e Vykon zdroje vychazi z obecné fady svarovacich zdroji. Pro robotické svafovani je vhodné volit vyssi
vykony zdroje s ohledem na vy3si rychlost svarovani, nizsi prohrati svafovaného dilu a tim nizsi
deformace.

Dovolené zatizeni 100 % pfi proudu min. 320 A, ochrana proti prehrati.

e  Stabilni zdroj, ktery dokdze doddvat vysoké proudy kontinualné, a nejen po kratkou dobu, coz zaruci
stabilitu proudu a dlouhou Zivotnost polovodi¢ovych prvkl zdroje.
e Ochrana proti prehfati zdroje z divodu ochrany proti poskozeni a prodlouZeni jeho Zivotnosti.

Mikroprocesorem fizeny synergicky zdroj.

e Automatické nastaveni dil¢ich svarovacich parametrd pro rizné materialy, kde si obsluha predvodi
pramér dratu, ochranny plyn, atd, a po Upravé jednoho parametrd — napf. nastavenim posuvu dratu a
k nému synergicky zdroj automaticky predvoli napéti a svafovaci proud. Obrovské usnadnéni hrubého
nastaveni zafizeni pro zacinajici obsluhu a studenty.

Pulsni oblouk se stabilizaci priivaru a oblouku.




e  Pulsni oblouk se stabilizaci udrzuje lepsi kontrolu nad svarovaci obloukem a pfenosem svarového kovu
z dratu do svaru.

Bezrozstrikovy standardni oblouk se stabilizaci privaru a oblouku.

e  Optimalizace-automaticka Gprava svafovacich parametrd svarovacim zdroje v pribéhu svarovani pro
minimalizaci rozsttiku Zhavych kapek roztaveného kovu do okoli.

Technologie svarovani tenkych plech( ,studenym dratem”.

e Specialni program, ktery automaticky hlida stabilitu oblouku na nejnizsich moznych svafovacich
parametrech a upravuje je tak, aby se minimalizovalo vnesené teplo do svaru, a pfitom nezhasnul
svarovaci oblouk.

Digitalni dotykovy displej s ceskym menu a ochranou proti rozstfiku svarového kovu.

e Dotykovy displej pro lepsi graficky prehled o vice svafovacich parametrech, a jejich pfehledné
nastaveni.
e Ochranny kryt proti pfipadnému riziku svarového kovu, aby neposkodil displej zafizeni.

MoZnost nastaveni uZivatelského pfistupu v nékolika Urovnich (napf. admin, svarec, student apod.).

e  RUzné Urovné uZivatelského pristupu, aby nebylo mozno kazdou, nekvalifikovanou obsluhou a
studenty, ménit predpripravené konfigurace svarovacich program.

Programovy a rucni provoz. Svarovaci programy z databanky, mozZnosti update programového vybaveni i po siti
a uloZeni vlastnich programd.

e MoZnost pouZit ru¢ni nastaveni, popf. vyuzit synergické parametry, nebo si vytvofit svij program pro
danou aplikaci a ukdzku. Vytvorené programy se uloZi do paméti a je mozné je kdykoliv rychle vyvolat
bez sloZitého nastavovani mnoha svarovacich parametrd.

MozZnost zaznamu a zpétné sledovani svafovacich parametrl (proud, napéti, rychlost dratu, vneseni tepla
apod.) pro jednotlivé svary.

e  Zaznam svarovacich parametr(, jak se se ménily v pribéhu svarovani pro jejich dalsi vyhodnoceni a
pfipadnou korekci drahy robota.

Oddéleny podavac dratu s kontrolou proudu motoru a nasledném odpojeni pfi jeho prekroceni.

e Oddéleny podava¢ umoznuje zkraceni drahy poddvani dratu a zlepsuje plynulost podavani. UmoZnuje
snadnéjsi pristup pfi k podavacim kladkam pfi vyméné dratu. Studenti si |épe predstavi, ze horeni
oblouku a poddvani dratu sice k sobé patfi, ale jsou to rozdilné véci.

e Ochrana zafizeni pfed poskozenim.

Minimalni rozsah pouZitelnych svafovacich dratu 0,8 mm, 1,0 mm, 1,2 mm, 1,6 mm, véetné dodani podavacich
kladek.

e Pro rlizné materialy a rizné jeho tloustky je potfeba volit rGzné priiméry dratu a k nim jiny typ kladek
(standardizovana rada kladek a prlimérd svarovacich dratd 0,8-1,2-1,6mm)

4-kladkovy posuv s ocelovymi kladkami.

e Lepsi, plynulejsi, stabilnéjsi podavani dratu nez u 2 kladkového, kde mlzZe dochazek k vétsi deformaci
dratu a k jeho sekavému pohybu, popf. opotfebeni a poskozeni bowdenu.

Mozna zména komunikacéni protokolu/rozhrani.

e Zdudvodu moznosti pfipojeni jinych typl hofaku, a riznych typa svarovacich robotu rdznych vyrobcu.

Pfipojeni svafovaciho zdroje do ethernet sité, véetné moznosti nastaveni svafovacich parametr( a popfr.
sledovani poruch zdroje po siti.




e  Servis, aktualizace, moznost spravy programu po siti bez nutnosti zasahovat do uzavieného
robotického pracovisté.

Monitorovani svafovacich parametr( a korekce pohybu robota pro zajisténi spravné pozice svaru.

e  Funkce umoziujici svafovacimu zdroji korigovat pohyb robota, kdy svafovaci zdroj detektuje velkou
zménu svarovacich parametrd od nastavenych, napf. velkou vzdalenost hofaku, neseného robotem, od
svaru.

Automatické odhoreni dratu na definovanou délku.

e Automaticka hlidani konce $picky vysunuti utavujiciho se dratu na konci svarovani, aby robot védél, kde
je presné jeho Spicka, na kterou se programuje.

Program pro vyplnéni koncového krateru.

e Automaticka funkce, kde na konci svafovani se udrzi zapaleny oblouk na konci drahy doplni material do
prohlubné, ktera by jinak zlstala, pokud by se proces svatovani hned ukoncil.

Bez-rozstrikové zapalovani.

e Zbezpecnostnich divodu funkce pro omezeni rozstfiku pfi zapaleni oblouku, kde by mohlo dochazek
ke rozstriku Zhavych jisker na velkou vzdalenost, a to aZ za ochranné kryty.

Bodovaci rezim.

e MoZnost nesvarovat jen plynule, ale vytvarej postupné jen body vedle sebe.

Automatické zapinani a vypinani chlazeni horaku.

e  Svarovaci horak se pfi svarovani ohfiva. Jelo vysoka teplota ovliviiuje jeho opotiebeni, Zivotnost a
bezpecnost.

Automatické zapinani a vypinani chlazeni svarovaciho zdroje, s prachovym predfiltrem.

e Chlazeni zdroje prodluzZuje jeho Zivotnost, stejné tak jako predfiltr proti vnikani prahu a zplodin
svarovani.

Adaptér na civky svarovaciho dratu.

e MozZnost pouZiti malych civek svarfovacich dratli pro snadnou manipulaci a jejich vyménu.




Robotické pracovisté

Kompaktni svarovaci bunka vcéetné oplasténi, bezpecnostnich zavor.

e  Bezpeclna uzaviena bunka, s bezpecnostnimi zavorami, které vypinaji robota a manipulator, pokud
nékdo vejde do nebezpecné zény

Prihledy opatrené UV bezpecnostnim sklem, min.2x.

e Sledovani prace robota studenty

Maximalni zastavba pracovisté 6300x3700mm (vyska stropd 3170 mm).

e Vychazi z umisténi robota viz. Obr. 2

Robot v 6-ti nebo vice osém provedeni.

e 6 0s/6 stupnli volnosti je minimalni pocCet pro napolohovani hofaku na libovolny thel a bod v prostoru.

Minimalni velikost dilu s pfipravkem na polohovadel (7osa) 2000x1000mm.

e 2000x1000 je dostupny format plechl a desek, na které bude mozno upinat dily

Polohovaci stdl musi mit naklapéni v horizontalni ose (7osa), kontinualné fizena spolu s robotem, nekonecna
osa rotace.

e  Polohovadlo, umozni robotu se dostat do hire dostupnych mist, zlepsi zkusenosti student(
s programovanim a zvétsi rozsah robota na malém vyukovém pracovisti.

Akéni dosah robota minimalné 1800 mm.

e Vychazi z umisténi robota a jeho koncepce na Obr. 1, tak aby robot dosdhnul na cely polohovaci stdl.
Avsak nutno brat zfetel na maximalni zastavbové rozméry pracovisté.

Zatizitelnost horniho ramene robota v 6. ose dostatecné dimenzovana na svarovaci horak s prislusenstvim popf
dalsi dovybaveni napf. kamerou apod, min, 6 kg.

e Robot musi unést svarovaci horak, bowdeny, svarovaci drat, ..... Do budoucna se prepoklada osadit
robota trackery a o kameru, ktera bude snimat pohyb pfti svarovani a je nutno aby robot mél
dostate¢nou nosnost.

Dvou pozi¢ni stll mezi svarovaci a zakladaci zénou s nosnosti min 500kg.

e  Stll s dostateCnou nosnosti umoZnujici v jedné z6né svarovat a ve druhé se ptipravuje na pripravku
dalsi dil. UmozZnuje provadét ukazky, a skoleni jak na pfipravovani pro svarovani, tak i samotnou ukazku
svarovani.

Vedeni svarovaci dratu stfedem horniho ramene.

e Provedeni, kde se svarovaci drat v blizkosti svafovaci hubice schovava do ramene robota a je chranén
pred vnéjsimi vlivy svarovani.

Opakovatelna presnost najeti robota do bodu a opakovatelna presnost projeti trajektorie robota do 0,05 mm.

e Minimalni poZadovana presnost, kterou robot musi dosdhnout. Aby byly svary provedeny v misté,
které je presné naprogramovano.

Automaticka kalibrace souradného systému — pracovniho bodu.

e Pomoc pfi ustavovani jednotlivych dild béhem ukazek na jednotlivych kusech.




MozZnost Upravy parametrl svarovaciho oblouku v pribéhu svarovaciho procesu.

e ProtoZe se nejednd o sériovou vyrobu bude i v pribéhu ukazek ménit svarovaci parametry, popfr.
ukazovat vliv svatovacich parametr(i na kvalitu svaru pfi jednom programu robota.

Osvétleni ve svafovaci zoné.

e Pro lepsi svételné podminky béhem ukazek, svételny zdroj je ptipraven do svarovaciho prostredi.

Digestor na odsavani zplodin svarovani.

e  Pfiprava pro odsavani zplodin vznikajicich pfi svafovani.

Ovladani robota pomoci dotykového displeje v ¢eském jazyce a vice smérového ovladace s moznosti navadéni
do mista svafovani.

e MoZnost ovladani robota rovnéz z dotykového panelu, coZ pro obsluhu bez zkuSenosti a studenty je
snadnéjsi neZ jojstykem.

Ethernet pfipojeni robota do sité s moznosti off-line programovani a nacitani programu ze vzdaleného pocitace.

e MoZnost propojeni robota s PC u¢ebnou, a prenos dat mezi PC a robotem.

Kontrola pozice konce (Spicky) dratu.

e Kontrola presné polohy Spicky svarovaciho dratu, aby svarovani odpovidalo naprogramovanym
draham.

Servisni stanice horaku soucasti dodavky (stfihacka dratu, frézka).

e  Pro upravy Spicky dratu bez nutnosti nebezpecnych vstupu do pracovni oblasti robota, kde mohou byt
Zhavé ¢asti.

Vizualizace pracovisté — aktivni model stroje na ovladacim panelu robota

e zobrazeni zakladnich stavd robota na displeji mimo svafovaci prostor, kde neni viechno pres prlizory
viditelné.

Horak opatfeny mechanickou kolizni ochranou.

e Bezpecnostni pojistka, pokud by student nebo obsluha zpUsobil kolizi mezi horfakem a dilem nebo
pfipravkem, dojde k mechanickému odepnuti hofaku a zastaveni robota. Tento proces ochrani horak,
robota i pfipravek pred poskozenim.

Elektronické hlidani koliznich stavl, vetné automatického vyjeti z kolizniho stavu a jeho ndvrat do svafovaciho
procesu.

e Bezpecnosti zafizeni si pamatuje pohyb odkud najelo do pfipadné kolize a umi z ni bezpecné vyjet
opacnym pohybem. Funkce proti poskozeni zafizeni nekvalifikovanou obsluhou.

Off-line software

Robot musi podporovat off-line programovani ve vsech 7 os a soucasti dodavky je programovaci SW.

e Kompletni programovani robota z PC ucebny.




SW musi dale podporovat funkci virtualniho dvojcete s on-line pfenosem dat(obousmérnym), tvorbu vlastnich
mechanism( a s moZnosti sitového pouZiti.

e Virtualni dvojcete robota na PC v u¢ebné, umoznujici prenos dat z PC do robota, tak i upravenych dat
z robota zpét do PC.

Zjednoduseni generovani trajektorii pro svafovani na 3D modelech importovatelnych do softwarového prostredi
a automatickd analyza dosahu manipulatoru.

e Zjednodusené vygenerovani drah podle svafovaného modelu pro jejich dalsi Upravu a optimalizaci

VirtudIni ovladac robota.

e MoZnost ovladani a zobrazeni ovladaciho panelu robota v softwarovém prostredi (napt. PC).

Vzdalené pfipojeni k systému.

e MoiZnost vzdaleného pfistupu napt. k zalohovani dat a pripadnym servisnim zasahlim a konfiguracim
bez nutnosti osobni navstévy technika.

Realistické simulace.

e Moznost off-line programovani pracovisté a vytvareni realistickych simulaci napf. pro vypocet ¢asu
cyklu a pohyb( s vyuZitim redinych dynamickych a kinematickych model( manipulatoru a polohovadla.

SW umoznuje konvertovat 3D modely.

e MozZnost naditani formdtu 3D dat a jejich vzajemné konverze.




Oy —
Prrrsecsd i
mapm.-.-‘v,.‘.,‘,:o,:-;:.'

W
o

(s
&

- ST
'mﬁﬁﬁ? =

Pt /, 4%;'._',""’”‘,”‘" Y
R e ooy —
o —

Wy
S,
Oy A
AT
e

625

Obr. 2 Poloha robota se svarovacim agregdtem — vymezeni prostoru pro robotické pracovisté



