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A robotok vezérlésére hasznalt programok
fejlédése

A legfejlettebb, 6 tengely mentén mozgd robotok esetében a vezérléprog-
ramok kialakitasa nem egyszerl feladat, ezért szamos cég bocsat ki olyan
szoftvereket, amelyek segitségével virtualis Uzemmoddban lehet elvégezni és
ellenérizni a beallitasokat. Mivel a programozashoz nem kell leallitani a ter-
melést, az ilyen programokkal javithato a termelékenység, és csOkken annak a
veszeélye is, hogy hibas programozas miatt séruljon a gyartoberendezés. A
szimulacios program segitségével megalkothaté a haromdimenziés ,munka-
hely” modellje. A program betoltése utan ki lehet valasztani a szimulalandd
robot tipusat, majd a kornyezet geometrigjat IGES (initial graphics exchange
specification) fajlok formajaban. A kérnyezet 3D modelljének birtokaban a ro-
bot klikkeléssel és behuzassal mozgathat6 a virtualis térben. A mozgatas el-
végzése utan a program képes arra, hogy a virtualis robotot vezérl kddokat
atadja a valésagos robotnak. A szimulaciés program birtokaban a feldolgozdk
tanulmanyozhatjak a kulonb6z6 beallitasok hatasat a ciklusidékre. Az esetle-
ges Utkdzések vagy biztonsagi problémak eldre lathatok. A program eredmé-
nyeit Windows videofajlban is rogziteni lehet, amit pl. eldadasoknal, oktatas-
ban fel lehet hasznalni. A szimulacios program segitségével azt is jol lehet ta-
nulmanyozni, hogy miként lehet egy hat tengely mentén mozgo robotot tele-
piteni kulonb6z6 feladatok elvégzésére. Mivel a hattengelyl robotok barmilyen
pontot barmilyen iranybdl képesek elérni, a végrehajtd szerv megvalasztasaval
(pl. kar végére szerelt szerszam, szivokorongok, penge, furd, festékfuvoka,
cimkézd, ragasztdéadagold fej stb.) igen sokféle feladatra alkalmassa teheték.

Egy masik programban, amely mianyaggyarté szerszamok mozgatasat
szimulalja, kulon olvashatok be a virtualis munkahely geometriai adatai és ku-
Ion a mozgatand6 szerszameéi. A virtualis robothoz tetszbleges szerszam il-
leszthetd, és a program segitségével ki lehet alakitani az optimalis mozgatasi
utat. Ez sokkal egyszeribb és olcsébb, mint a valésagos szerszammal kisér-
letezni. A program rendelkezik olyan modullal is, amely automatikusan sza-
mitja ki az optimalis utvonalat. Ki lehet jelolni a mozgd szerszam utjat is, és a



program generalja hozza a robot egyes tengelyek mentén valé elmozdulasat.
A program Ki tudja jelolni és meg tudja jeleniteni azt a térrészt, amely a robot
szamara nem elérhetd, és ennek segitségével jol meg lehet valasztani a mun-
kadarab elhelyezését. A program arra is felhivja a figyelmet, hogy hol kertl
kodzel a robot az un. szingularis pontokhoz, amelyeknél a program végrehaijta-
sa kozben is ledllhat. Az Utkozési pontkeresé felhivja a figyelmet nemcsak az
aktualis Utkozésekre, de a veszélyes kozeledésekre is.

A robotok programozasa azonban nem csak az ilyen fejlett robotok ese-
tében konnyithetd, hanem az egyszerlibb, linearis robotok esetében is. Az
egyszerlibb mozgasok és funkciok szabvanyositasaval az operator kdnnyeb-
ben tud ujabb programokat megirni. A programozas hatékonysagnovelésének
egyik modja a legaltalanosabb folyamatok leegyszerisitése. A Conair cég pl.
kifejlesztett egy SAP (system for assisted programming) rendszert felvevé-
lerako robotjai szamara. Ennek segitségeével a teljes program megirasa helyett
az operatornak programrészletek allnak rendelkezésére, amelyeket készen
atemelhet. A program megirasakor az operator a robotkart egy kézi illeszt6-
egységen levdé gombok segitségével kulonbdzé poziciokba hozza, és beallitja
a muveletsort. A miveleti programrészletek kozott van egyszerli mozgas, mint
pl. darabok felvétele vagy letevése futészalagra, de vannak komplex mozga-
sok, mint pl. tdbbrétegl strukturak lerakasa stb. A felhasznalé maga is készit-
het tovabbi programrészeket, amelyeket a tovabbiakban készen alkalmazhat.
A SAP rendszer megkonnyiti a felhasznalé szamara a programozast. Mivel a
felhasznalasok 80%-at az alapvetd programrészletek kielégitéen lefedik, fo-
|6sleges az id6t a teljes programok Ujrairasaval tolteni — egyszeriibb megmon-
dani a robotnak, hogy mikor és hol végezze el a néhany definialt alapm(ivele-
tet. Ez sok helytelen vagy veszélyes program végrehajtasat megakadalyozza.

A szimulaciés programok segitségével nem csak a poziciék, hanem a
sebességek és iddzitések is jobban beallithaték. A kezdeti adatok beadasa
utan az operator kis lépésekben valtoztathatja azokat az automatikus muako-
dés folyaman. A felhasznal6 definialhat olyan helyeket, ahol a robot kihasznal-
hatja azt a lehet6ségét, hogy tobb tengely irdanyaba is el tud mozdulni annak
erdekében, hogy lerdviditse a ciklusidét.

A modern hardver is segiti a programozok dolgat. Egy ,betanité egység”
segitségével az operator (akar egy kevéssé gyakorlott technikus is) kijelolheti
a fébb helyzeteket, és utdna mar csak a ciklus paramétereinek optimalizalasa-
ra van szukség. A ,betanitd egység” komplex sorok programozasat is tamo-
gatja, amit sok vevd elvar a robotgyartd cégektdl. A felhasznaldk azt is elvar-
jak, hogy a mas periferidlis egységekbdl szarmazd kimenb és bejové adatokat
integralni lehessen a robot mozgatd programjaba. Van olyan vezérlbéegyseég,
amelyen akar 32 parhuzamos program is futhat, ami lehetévé teszi pl. optikai
mindseg-ellenérzd vagy rétegleraké szubrutinok beiktatasat. Az adatcserét
végzf illesztbegység gyljti az adatokat, atadja a ,betanitdé programok” infor-
macioit a robotoknak, és gyUjti a mindség-ellendrzési és ciklusid6adatokat.



Beomlocsonk eltavolitasa robotokkal

A froccsontott darabok sorjamentesitése fontos feladat a robotok szama-
ra, bar az egyszeribb, 3-4 tengely mentén mozgd robotokat altalaban ennél
egyszer(ibb feladatokra (pl. darabok mozgatasara) szoktak hasznalni. Ugy ti-
nik azonban, hogy az amerikai Wittman Robotics cég egyik egyszerd, linearis
robotja képes arra, hogy a bonyolult, hattengelyl robotokat helyettesitse a
bedmlbcsonk eltavolitasaban.

A feldolgozok altalaban robotokat hasznalnak a froccsontott formadarab
szerszambdl vald eltavolitasara, és azok helyezik be a munkadarabot egy ge-
rendara vagy egy foldre szerelt egységbe, ahol a sorjatlanitast és a
bedmlbcsonk eltavolitasat végzik — altalaban bonyolult, pneumatikusan mu-
kodtetett berendezések segitségével. Ez ugyan hatékony, de nem olcsé meg-
oldas, hiszen a vagoberendezések helye rogzitett, és pl. ha valtozik a darab
formaja, ujra kell épiteni a bedmlécsonkot eltavolitd berendezést is. A Wittman
cég robotja ottengelyes linearis robot, amely kiveszi a froccsdarabot a szer-
szambdl, és behelyezi a sorjamentesitébe. A vagoberendezés egy forgd karra
van rogzitve, igy végul is a robot képes hat tengely szerinti mozgasra. Mivel a
robot csuklodja két fuggetlen tengely mentén is el tud fordulni, a ciklusid6 alatt
képes arra, hogy a munkadarab tdbb fellletét is eljuttassa a vagdberendezés-
hez. Ez a megoldas lehetbve teszi, hogy uj termék esetében ne kelljen eldobni
a régi berendezést, csak at kell programozni, esetleg ki kell cserélni rajta a
befogdt. Ahhoz, hogy ez a robot betorhessen a mianyag-feldolgozas teruleté-
re, tobb mddositasra is szlkség volt, pl. a nagy forgatonyomatékra és a kis
térigényre. Eddig problémat jelentett az egyéb terlleteken bevalt robotok be-
vezetése erre a teruletre, mert nem tudtak a kis térbe elegendé nyomatékot és
teljesitményt bevinni. A Wittman cég ebbdél a célbdl kulonleges
nyomatékatviteli egységet és szervoszabalyzét fejlesztett ki, amelyet a f6 ro-
botegység vezeérel.

(Banhegyiné Dr. Téth Agnes)
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