Zakaznicke porta ove roboty

Portalové roboty predstavujd vyhodn( alternativu k robotom s kibovymi ramenami. Clanok popisuje oblasti
vyuzitia, konstrukciu, parametre, moznosti riadenia, udrzbu a vyhody ich pouzitia. V mnohych pripadov je
vyhodnejSie pouzit portalové roboty s mensimi obstaravacimi nakladmi a nakladmi na adrzbu.

Oblasti pouzitia
Portalové roboty maju Siroky rozsah pouzitia a to najma vdaka
svojej konstrukcii a moznosti zékaznickeho riesenia. Dalej su
vymenované najc¢astejSie oblasti pouZzitia:

paletizacia polotovarov a vyrobkov,

manipulacia v ramci 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
linearnych aktuatorov. Dva aktuatory jednej osi s mechanicky
prepojené. Aktuatory pouzivaju ozubené remene, gul6ckoveé
skrutky alebo linedrne motory. Zakladny pocet osi je 2 a7 4, na
ktoré mézZu nadvazovat dalSie pomocné linearne arotac¢né osi,
vratane uchopovaca. Uchopovad je vyrobeny na mieru pre danu
aplikaciu. Aktuatory suU pohanané servomotormi, ktoré s
riadené servoriadenim. Portalovy robot je umiestneny na
samostatnu konStrukciu, alebo na konstrukciu vyrobnej linky.

Zékladné parametre
Vo faze navrhu rieSenia danej aplikacie je potrebné urgit
zakladné poZadované parametre:
- velkost 2-3D pracovného priestoru,
postup manipulacie,
¢as manipulacie,
pocet cyklov,
hmotnost manipulovaného vyrobku,
spbsob riadenia autonémny / z nadriadeného systému,

rozhrania a bezpecnost.

MozZnosti riadenia
Portalovy robot méZe pracovat autonémne s minimalnou, alebo
Ziadnou komunikaciou s ostatnym riadenim linky.

Portalovy robot moze byt riadeny znadriadeného systému
prostrednictvom Standardnych rozhrani (I/0, RS 232/485,
Profibus, CANOpen, DeviceNet, Ethernet, Powerlink, EtherCAT,
atd')

V oboch vysSie uvedenych pripadoch servoriadenia riadia
vykonavanie jednotlivych pohybov, vratane synchrénnych
pohybov. Servoriadenia zabezpetuju bezpectnost prevadzky
pomocou ich prepojenia na bezpeénostné prvky.

Udrzba

Portalové roboty vyZzaduji minimalnu tdrzbu. Zakladom udrzby
je vykonavanie pravidelnych prehliadok raz za pol roka
apripadnd vymena opotrebovanych dielov. Obvykly ¢&as
odbornej obhliadky je cca 1 hodina. Maximalny éas vymeny
opotrebovanych dielov je 4 hodiny.

Portalové roboty obvykle pracuji v nepretrZitej prevadzke
apreto doporuéujeme nasim zakaznikom drzanie kritickych
dielov na sklade.

Vyhody
nizka obstaravacia cena,
jednoduché konstrukcia / montaz,
jednoduché uvedenie do prevadzky,
vysoka spolahlivost,
rychla a nizkonakladova Gdrzba,
kompatibilita s ostatnymi riadiacimi systémami,
moznost zakaznickeho rieenia.

Zaver

Pouzitie portalovych robotov je pre mnohé aplikacie
vyhodnejSie neZ pouzitie kibovych robotov. Pred kazdym
rozhodnutim o vybere najvhodnejSieho rieSenia konkrétnej
manipulacie doporudujeme zvazit vietky technické ako aj
ekonomické aspekty navrhovaného riesenia.
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