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Portdlové roboty predstavuju vyhodnu alternativu k robotom s kibovymi ramenami. Cldnok popisuje oblasti
vyuZitia, konstrukciu, parametre, mozZnosti riadenia, udrzbu a vyhody ich pouZitia. Vsetky aplikdcie si
nevyZaduju pouzitie kibovych robotov. V mnohych pripadov je vyhodnejsie pouzit portdlové roboty s mensimi

obstardvacimi ndkladmi a ndkladmi na udrZbu.

Oblasti pouzitia
Portalové roboty maju siroky rozsah pouZitia a to najma vdaka svo-
jej konstrukcii a moznosti zakaznickeho riesenia. Dalej si vymenova-
né najcastejsie oblasti pouzitia:
- paletizacia polotovarov a vyrobkov,
- manipuldcia v rdmci vyrobného procesu,
- nakladanie a odoberanie vyrobkov z vyrobnej linky,
- balenie a triedenie vyrobkov.

Popis konstrukcie

Jednotlivé osi portalového robota su zlozené z jedného az dvoch
linedrnych aktuatorov. Dva aktuétory jednej osi su mechanicky prepo-
jené. Aktuatory pouzivaju ozubené remene, guléckové skrutky alebo
linedrne motory. Zékladny pocet osi je 2 az 4, na ktoré moézu nadvézo-
vat dalsie pomocné linedrne a rota¢né osi, vratane uchopovaca.
Uchopovac je vyrobeny na mieru pre danu aplikiciu. Aktuatory su
pohdnané servomotormi, ktoré su riadenie servoriadenim. Portalovy
robot je umiestneny na samostatnu konstrukciu, alebo na konstrukciu
vyrobnej linky.

Zakladné parametre
Vo faze navrhu riesenia danej aplikacie je potrebné urcit zékladné
pozadované parametre:
- velkost 2-3D pracovného priestoru,
+ postup manipulacie,
- Cas manipulécie,
.+ pocet cyklov,
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+ hmotnost manipulovaného vyrobku,
+ sposob riadenia autonémny/z nadriadeného systému,
- rozhrania a bezpecnost.

Moznosti riadenia

Portélovy robot méze pracovat autonémne s minimélnou, alebo
Ziadnou komunikdciou s ostatnym riadenim linky.

Portdlovy robot méze byt riadeny z nadriadeného systému
prostrednictvom Standardnych rozhranf (I/O, RS 232/485, Profibus,
CANOpen, DeviceNet, Ethernet, Powerlink, EtherCAT, atd.)

V oboch vyssie uvedenych pripadoch servoriadenia riadia vykona-
vanie jednotlivych pohybov, vratane synchréonnych pohybov. Servo-
riadenia zabezpecuju bezpecnost prevadzky pomocou ich prepoje-
nia na bezpecnostné prvky.

Udrzba
Portélové roboty vyZzaduju minimalnu udrzbu. Zakladom udrzby
je vykonavanie pravidelnych prehliadok raz za pol roka a pripadna vy-
mena opotrebovanych dielov. Obvykly ¢as odbornej obhliadky je cca
1 hodina. Maximéalny ¢as vymeny opotrebovanych dielov je 4 hodiny.
Portélové roboty obvykle pracuju v nepretrzitej prevadzke a preto
doporucujeme nasim zékaznikom drzanie kritickych dielov na sklade.

Vyhody

- nizka obstardvacia cena,

« jednoducha konstrukcia/montdz,

+ jednoduché uvedenie do prevadzky,

+ vysoka spolahlivost,

« rychla a nizkondkladova udrzba,

- kompatibilita s ostatnymi riadiacimi systémami,
« moznost zdkaznickeho riesenia.

Zaver

Pouzitie portalovych robotov je pre mnohé aplikacie vyhodnejsie
nez pouzitie kibovych robotov. Pred kazdym rozhodnutim o vybere
najvhodnejsieho riesenia konkrétnej manipuldcie doporucujeme
zvazit vietky technické ako aj ekonomické aspekty navrhovaného
rieSenia.

Dalsie informacie najdete na:
www.automation.sk, www.parker-eme.com

Spolo¢nost EMAC s.ro. je distribitorom a systé-
movym integratorom vietkych elektromechanic-
kych divizii koncernu Parker Hannifin.
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