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ROVNOCENNA SPOLUPRACE

Clovék a robot spolupracuji stale t&snéji. Rozhodujici roli pfitom hraji senzory
od spole¢nosti SICK. Umoznuji robotlim presnéjsi smyslové vnimani - pred-
poklad pro rovnocennou spolupraci pfi vSech vyzvach robotiky: robotické
kamerové systémy, bezpecna robotika, koncové nastroje robotu a sledovani
polohy.

Robot Vision - to jsou optické a kamerové systémy, které robotim poskytuji
zrak a dodavaji mu informace, kde se co nachazi. Umoznuji flexibilni automa-
tizaci v ére 14.0.

ReSeni bezpe&né robotiky Safe Robotics zajistuji bezpe&nost osob a zahrnuji
veskera opatreni, ktera ucini z oblasti kolem robotu bezpeéné pracovisteé.

U aplikace End of Arm Tooling poskytuje spoleénost SICK robotickym rukam
a robotickym nastrojim Spickovou senzoriku, kterd umoznuje praci s velkou
obratnosti a citem.

U feSeni od firmy SICK pro Position Feedback poskytuji motor feedback sys-
témy integrované do pohonu Udaje o rychlosti a pozici a také o stavu pohonu.
Tvori tak senzoricky zaklad pro vdechny pohyby robotu.

Flexibilni automatizaéni feSeni diky technologii robotickych kamerovych sys-
tému a volné pristupnych robotickych aplikaci, které zarucuji bezpeénost - to
je budoucnost, ktera jiz zacala Senzorova fesSeni od spolecnosti SICK tuto
budoucnost umoziuji. Clovék a stroj pfitom pracuji ruku v ruce - stejné jako
spole¢nost SICK hleda feSeni v partnerské spolupraci se svymi zakazniky.
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BEZPECNOSTNI RESENI PRO INTELIGENTNI
SPOLUPRACI CLOVEKA S ROBOTEM

Spoluprace ¢lovéka s robotem (MRK) popisuje pracovni scénaf, v némz lidé a automatizované stroje sdileji stejny pracovni prostor
a také v ném pracuji soucasné. Tento model spoluprace na bazi konceptu 14.0 slibuje vysoce flexibilizované pracovni postupy, ma-
ximalni vyuzitelnost a produktivitu zafizeni a také ekonomickou Gcéinnost. Ale teprve bezpecnostni technika vhodna pro pfisluSnou
aplikaci zarucuje, Ze MRK dokaze tento slib také realizovat.

>> Na souhru mezi lidmi a stroji se po-
zornost primyslové automatizace nesou-
stredi teprve s prichodem 14.0. Dosud
z 90 % prevladaly dva scénare interakce:
koexistence a kooperace. Rozhodujicimi
parametry interakce jsou pritom prostor
a Cas. Pracovni situace, v niz se Clovék
a stroj pfi interakci sou¢asné zdrzuji v sou-
sednich oblastech, se nazyva koexistence.
Interakce, pfi niz ¢lovék a stroj sdileji spo-
leCny pracovni prostor, ale pracuji v ném
v odlisnych ¢asech, splnuje podminky
kooperace.

V ramci koncepce 14.0 roste vyznam treti
formy interakce: spoluprace lidi a robotu.
Clovék a robot pfitom pracuiji ve stejnou
dobu ve stejném pracovnim prostoru. V ta-
kovych kolaborativnich scénarich nejsou
béZné pramyslové roboty s bezpecnou
kinematikou jesté dostatecné bezpecné,
proto je nutné pouZzivat kolaborativni robo-
ty (coboty). Nyni musi byt sily, rychlosti a
drahy pohybu robotd monitorovany a ome-
zeny v zavislosti na skuteCném stupni ri-
zika. V pripadé nutnosti se robot zastavi
nebo vypne. Vzdalenost mezi ¢lovékem a

robotem se tak stava rozhodujicim para-
metrem pro bezpecnost.

Na zacatku je vzdy posouzeni rizika - také
u cobotd

Zadna spoluprace ¢lovéka s robotem ne-
ni stejna, proto je individualni posouzeni
rizika aplikace MRK nutné i v pfipadé, ze
nasazeny robot byl vyvinut specialné pro
spolupraci s ¢lovékem. Takovy cobot ma
tedy jiZz ze zakladniho dimenzovani celou
fadu vlastnosti inherentné bezpecéné kon-
strukce. Rovnéz prostor pro spolupraci mu-



si soucasné splhovat zakladni poZzadavky,
napt. ohledné minimalnich vzdalenosti
od sousednich oblasti, v nichZ chodi lidé
a kde hrozi nebezpedi priskfipnuti ne-
bo sevieni. Normativnim zakladem pro
funkéni bezpecénost aplikaci MRK jsou
jednak obecné normy jako IEC 61508,
IEC 62061 a ISO 13849-1/-2. Navic je
nutné zohlednit normy I1ISO 10218-1/-2
pro bezpecnost primyslovych robotl a
specialné ISO/TS 15066 o robotech pro
kolaborativni provoz.

Vyvojafi a integratofi robotickych systému
musi nejen peclivé prezkouset konstrukéni
ochranna opatfeni provedena vyrobcem
robotu z hlediska jejich souladu s normami
a jejich funkénosti, ale také zohlednit pfi-
padné zbyvajici hrozby a rizika. Pfitom plati
zasada, Ze je nutné pro roboticky systém
provést posouzeni rizika podle 1ISO 12100
a odvodit z néj odpovidajici bezpecnost-
ni opatreni pro sniZeni rizik, napf. pouZzit
bezpecnostni svételné zavésy nebo bez-
pecénostni laserové skenery.

Bezpecnostni provozni rezimy
spolupracujicich robotickych systéml
Podle technické specifikace (ISO/
TS 15066) rozliSujeme &tyfi druhy kola-
borujiciho provozu. ,Bezpecnostné po-
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Pri formé interakce ,Spoluprace* pracuji ¢lovék a robot
ve stejnou dobu ve stejném pracovnim prostoru

souzené monitorované zastaveni“ zastavi
robota za (éelem interakce s clovékem. PFi
Lfuénim vedeni“ je bezpecna spoluprace
¢lovéka a robotu zarucena tim, Ze je robot
pfi adekvatné snizené rychlosti védomé
veden ruéné. U tfetiho druhu spolupra-
ce, ,omezeni vykonu a sily“, je potfebné
bezpeénosti dosazeno tim, Ze se vykon,
sila a rychlost robotu snizi, napf. pomoci
omezujicich funkci bezpeénostnich Fidi-
cich systémU nebo na zékladé inherent-
né bezpecné konstrukce robotu, na mez
biomechanického zatiZeni, pfi niz nejsou
ocekavana zadna ohrozeni nebo zranéni.
To se déje nezavisle na tom, zda k fyzic-
kému kontaktu mezi robotem a ¢lovékem
dojde imysIné, nebo netimysiné.

Zcela ve smyslu vysoce flexibilnich pracov-
nich scénard je koncipovan druh spolupréa-
ce ,monitorovani rychlosti a vzdalenosti“.
Tato spoluprace probihd na bazi monito-
rovani rychlosti a drahy pohybU robotu a
jejich prizplsobeni v zavislosti na pracovni
rychlosti operatora v zabezpeéeném pro-
storu pro spolupraci. Pfitom jsou perma-
nentné monitorovany bezpecné vzdale-
nosti a robot se v pfipadé potieby zpomali,
zastavi nebo zméni svoji drahu. Zvétsi-li
se opétovné vzdalenost mezi operatorem
a strojem nad minimalni vzdalenost, muze

roboticky systém automaticky pokracovat
ve svych pohybech s béZnymi rychlostmi a
drahami pohybu. Tim se okamZité obnovi
produktivita robotu.

Funkéni bezpecnost pro MRK:

odborné znalosti, portfolio a realizace od
jednoho dodavatele

Monitorovani rychlosti a vzdalenosti
v aplikacich MRK nabizi nejvétsi budouci
potencial riznych druhd spoluprace dle
ISO/TS 15066. Pfi porovnani téchto dru-
ha spoluprace, ale také se zohlednénim
dosud prevladajicich scénaru interakce
koexistence a kooperace, je ziejmé, Ze
bezpecénostni senzorova a fidici technika
¢eli novym pozadavkiim na neomezenou
spolupraci MRK. (fp)



FLEXIBILITA, SPOLUPRACE A BEZPECNOST PRACOVNIKU -
STIHLE RESENI MRK U SPOLECNOSTI CONTINENTAL

COBOTY CLAUS, CLARA & CO:
SPOLUPRACUIJICI ROBOTIKA SE SICK SAFETY
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Spolec¢nost Continental patfi k pfednim globalnim subdodavatellim pro automobilovy
primysl. Rostouci rozmanitost modell a variant model(l vozidel a derivatl s kratSimi
Zivotnimi cykly produktll v automobilovém pramyslu zvySuje také dynamiku u subdo-
davatel(. V pevné zietézenych vyrobnich linkach maji zmény a poruchy u jednotlivych
stanic zavazny dopad na produkci celé linky. Cim vétsi vypadek poruchy zpdsobi, tim

zavaznéjsi je jejich kompenzace.

>>V zavodé Babenhausen sjizdéji ne-
pretrzité kazdych 15 vtefin z pasu Spic-
kové komponenty pro pfistrojové desky
automobild. Nezlstava tak zde témér
Zadna rezerva pro vyrovnani prostoju.
Proto spolecnost Continental nahrazuje
stavajici nepruzné zkuSebni a osazovaci
linky flexibilné redundantnimi kolabora-
tivnimi zkusebnimi linkami: coboty Claus
a Clara osazuji zkusebni automaty, a sice
tam, kde je to nutné. Zaméstnanci jsou
jim v pfipadé potreby k ruce. Bezpecnost
v kolaborativni interakci zajistuje bezpec-
nostni feSeni od firmy SICK, které se skla-
dé z bezpecnostnich laserovych skenerud
S300, blokovacich zafizeni TR4 a softwa-
rové programovatelnych bezpecnostnich
jednotek Flexi Soft.

Na zcela nové postavené zkusebni lince
se nachazeji tfi zkusebni stanice, které
osazuji kolaborujici roboty (coboty). Cobot
sejme dil z pasu, polozi jej do zkuSebnich
automatu, opétovné vyjme prezkouseny
dil a poloZi ho na dalSi pas.

Bezpecénost zefektiviuje spolupraci ¢love-
ka s robotem (MRK)

,Claus (Clever automatizovany univerzalni
roboticky systém) a Clara (Clever automa-
tizovana roboticka aplikace) jsou polomo-
bilni roboty lehké konstrukce, jez pracuji
stacionarné, ale lze je pouzit mobilné,“
popisuje Heiko Liebisch, Industrial Engi-
neering, Robotics, Continental Automotive
GmbH, coboty a jejich vyhody. ,Tento kon-
cept umoZiuje vyzvednuti robota a jeho

premisténi na jiné misto na jinou sménu.
TentyZ robot tak mlze pracovat u dvou
zafizeni. Na ranni sméné u jednoho za-
fizeni a na odpoledni nebo no¢ni sméné
u druhého.”

Pomoci mechanického indexovani lIze
cobota kdykoliv opétovné umistit do opti-
malni polohy v(éi zkusebnimu pracovisti.
Jednoznacné kdédované transpondérové
blokovaci zafizeni TR4 Direct verifikuje jed-
noznac¢né kédovany aktuator TR4 Direct
na cobotu Claus nebo Clara.

VSechno, co se v kompletnim systému
skryva pod pojmem bezpecnost, fidi soft-
warové programovatelna bezpecnostni
jednotka Flexi Soft. To znamena, Ze jed-
notka Flexi Soft kontroluje, zda je zde ko-
dované blokovaci zarizeni. Pokud neni,
pak se nedéje vibec nic. Jednotka vyda
chybové hlaseni. Je-li blokovaci zafizeni
verifikovano, nahraji bezpecnostni lasero-
vé skenery (S300 Advanced) sestavy poli,
které jsou uloZené pro prislusné pracovis-
t&, a vlibec poprvé povoli cobotu moznost
nacteni a spusténi jeho programu,“ popi-
suje Heiko Liebisch inicializaci. ,Mizeme
na predni stranu cobota nasroubovat vice
kodovanych blokovacich zafizeni. Cobota
tak Ize nastavit pro vice pracovist.“

Nova linka umoznuje vratit vyrfazené
prezkousené dily zpatky do zafizeni za cho-
du. Operator pritom b&hem provozu prejde
ke zkusebnimu zafizeni nebo ke cobotu,
poloZi testovany dil tam, kde je pravé volné



misto, a opét odejde. Cobot nyni sam vi,
Ze zde leZi néco, co jesté musi prezkouset,
a pokracuje ve své normalni praci.

Diagonalné instalované bezpecénostni lase-
rové skenery, které zajistuji monitorovani
ze vSech Uhl{, oznamuji na predni strané
pomoci signaliza¢nich kontrolek v barvach
semaforu ochranna pole nebo jejich na-
ruseni. Pro zajiSténi pfehledného vnimani
signalizace operatorem v jeho zorném Gh-
lu sviti cely korpus pod ramenem cobotu
v pfislusné automatice signalizace. V ko-
laborativnim rezimu se Claus pfi spusténi
rozsviti Zluté a sniZi rychlost. V ¢erveném
rezimu zUstane zcela stat. Opusti-li opera-
tor ¢ervené ochranné pole, systém a tim
i Claus se automaticky opétovné spusti.
Operator nemusi nic potvrzovat.

Na zacatku je vzdy posouzeni rizika - také
u cobotu

| kdyZ se Claus a Clara pohybuji relativné
pomalu, mlize se robotické rameno pfi-
blizit Zivotu nebezpetné k operatorovi.
,Vzdy je nutné posoudit celkovy koncept,
z tohoto dlvodu jsme u robotickych ruk,
které pouzivame vpredu, pouZili laserové
slinovani, takze nemaji Zadné ostré hrany
a jsou zaoblené.“

Zadné spoluprace ¢lovéka s robotem ne-
ni stejna. Proto je individualni posouzeni
rizika aplikace MRK nutné i v pfipadé¢, ze
nasazeny robot byl vyvinut specialné pro
interakci s Clovékem - takovy cobot ma
tedy jiz ze zakladniho dimenzovani celou
fadu vlastnosti inherentné bezpecéné kon-
strukce. Rovnéz prostor pro spolupraci mu-
si soucasné splnovat zakladni pozadavky,
napf. ohledné minimalnich vzdalenosti
od sousednich oblasti, v nichZ chodi lidé

a kde hrozi nebezpedi priskfipnuti ne-
bo sevieni. Normativnim zakladem pro
funkéni bezpecnost aplikaci MRK jsou
jednak obecné normy jako IEC 61508,
IEC 62061 a ISO 13849-1/-2. Navic je
nutné zohlednit normy 1ISO 10218-1/-2
pro bezpecnost primyslovych robotl a
specialné I1ISO/TS 15066 o robotech pro
kolaborativni provoz.

Tym pod vedenim Heika Liebische vyuzil
poradenstvi a Skoleni od firmy SICK ohled-
né dimenzovani, smérnic, zakonnych za-
dani a norem pro kolaborativni robotiku.
»Jsme absolutné spokojeni s timto sys-
témem a s tim, jak funguje,“ komentuje
vysledek Heiko Liebisch. ,V praxi se jesté
tu a tam objevuji mozZnosti optimalizace,
které se spolecnosti SICK jako nasim part-
nerem dale rozvijime na celkové feseni.“

Funkéni bezpecnost pri spolupréaci clovéka
s robotem

Vysoky stupen automatizace versus flexi-
bilni vyrobni postupy: maji-li clovek a stroj
spolupracovat nyni jeSté tésnéji a presto
bezpecné, je funkéni bezpecnost v moder-
nich vyrobnich systémech krokem na cesté
k vysSi flexibilité. Pfitom je nutné nejen
rozsahle rozumét robotickym aplikacim,
ale také disponovat odbornymi znalostmi
pro posouzeni rizik a odpovidajicim port-
foliem bezpecénostnich reseni.

Pri urc€itych aplikacich musi ¢lovék a mobil-
ni robot vzajemné Uzce interagovat. V téch-
to takzvanych kolaborativnich scénarich
predstavuiji sila, rychlost, drahy pohybu
robotu a obrobek véetné drzaku obrobku
nebezpedi pro pracovnika. Tato nebezpe-
¢i je nutné omezit vyuZitim inherentnich
ochrannych opatfeni anebo pouzitim pfi-

davnych opatreni pro snizZeni rizika. Vybér
a dimenzovani technickych ochrannych za-
fizeni se mohou utvaret velmi komplexné.

Prikladem toho, jak moznost zapojeni
vice bezpecnostnich laserovych skener(
do sité usnadnuje feSeni aplikace,
je kompletni zabezpeceni robotd
nebo automaticky Fizenych vozikUl
a autonomnich vozidel v rozsahu 360°
pomoci skenerti S300 Mini, S300, S3000
nebo nového skeneru microScan3 Core
ve spojeni s bezpecnostni jednotkou Flexi
Soft od firmy SICK. Diky tomuto feSeni je
zarucena bezpecnost ve vSech smérech
pohybu. Jedna se pfitom o snadno
integrovatelné, vysoce vyuzitelné a
ekonomicky vyhodné kompletni feSeni od
jednoho dodavatele, tzn. bez rizik ohledné
rozhrani aplikaéni techniky. Specifické
rozhrani EFI (Enhanced Function Interface)
od firmy SICK umoZnuje vzajemnou
pfimou bezpe¢nou komunikaci zafizeni.
PouZziti tohoto rozhrani minimalizuje jinak
potfebné vysoké naklady na kabelové
zapojeni pro uZivatele a zaroven také riziko
chyb pfi zapojeni, zejména ve fazi uvedeni
do provozu. Centralni integrace jednotky
Flexi Soft ve vozidle nebo télese robotu
umoznuje vedle jednoduché konfigurace
také zlepSenou diagnostiku celkového
systému laserovych skenerl z jednoho
mista. To Setfi ¢as béhem uvedeni do
provozu, a navic optimalizuje Gdrzbu
a servis.

Uspésna pilotni linka od zacatku roku
2017

Heiko Liebisch a jeho kolega Dejan
Pfaff naplanovali novou zkusebni linku
4.0 spolecnosti Continental Automotive
GmbH v Babenhausenu a zkonstruovali



: FOCUS ROBOTIKA

Centralni integrace jednotky Flexi Soft v télese robotu umoZnuje zlepsenou diagnostiku celko-
vého systému laserovych skenert z jednoho mista

i

coboty. Jsou v podstaté otcem Clause
a Clary, k nimz brzy pribydou sourozenci
Cora a Kurt. Uspésny prechod je ve firmé
Continental pfikladem. Planuje se nasa-
zeni dalSich cobotl. Mimochodem, Clause
a Clary vyrabéji u spoleénosti Continental
Automotive GmbH uéni. Mechanici postavi
zakladni konstrukci, mechatronici zbytek.
To je pro ucné skvéla véc. Kdyz pozdéji
pracuji na takové lince, mohou s pychou
prohlasovat, Ze toto postavili. (as)

Bezpecnost v kolaborativni interakci zajiStuje bezpecénostni reseni, které se sklada z bezpec-
nostnich laserovych skenerti S300, blokovacich zarizeni TR4 a softwarové programovatelnych
bezpecnostnich jednotek Flexi Soft
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SMART MOTOR SENSORS OD FIRMY SICK
ZABEZPECUJi ROBOTY HIWIN A ZLEPSUJI JEJICH
KONDICI PRO BUDOUCNOST

Spolecnost HIWIN, vyrobce robotiky a odbornik na linearni techniku, pouZziva ve svém
novém 6-0sém robotu pro aplikace pick and place motor feedback systémy od firmy
SICK. To pfinasi Usporu mista a také zajisténi kondice 5kilogramového robota pro bu-
douci kolaborativni aplikace. Kratka vzdalenost mezi spolecnosti HIWIN v Offenburgu
a pracovniky spole¢nosti SICK v Donaueschingenu byla zarukou GspéSné spoluprace
a zajistila pfi implementaci feSeni od firmy SICK od samého pocatku skuteéné vyhod-
nou situaci pro obé strany.



HIPERFACE:-
—ost”

>> Jak konstruovat roboty jako spoleh-
livé a bezpecné a zaroven adaptabilni
pro proménlivé pozadavky budoucnos-
ti? Tato otazka byla také pro vyrobce ro-
botiky, firmu HIWIN, podnétem pro pre-
chod na Smart Motor Sensors od firmy
SICK. Produktovy manazer Felix Herrling
z Offenburgu to formuluje takto: ,Rozhod-
li jsme se pro motor feedback systémy od
firmy SICK, které predstavuji velmi prosto-
rové (sporné, a pfitom bezpecné reseni
také pro budouci robotické aplikace.“

Odpovédnost za prostorové Uspornou
a kompaktni konstrukci pouzitého mo-
tor feedback systému je osvédcéena
jednokabelova technologie od firmy
SICK. EKM36 ma integrované rozhrani
HIPERFACE-DSL®, a nabizi tak vSechny
znamé vyhody: od nizkych nakladt na
kabelové zapojeni pres dlouhodobé vy-
tvareni histogram( az po permanentni
monitorovani podminek. A to vSe pro-
stfednictvim dvou Zil digitalniho rozhra-
ni. EKM36 pfitom vychazi z osvédéeného
konstrukéniho provedeni s pramérem
36 mm. Technologie HIPERFACE-DSL®
umozniuje v tomto kompaktnim kon-
strukénim provedeni absolutni uréeni
polohy, rozliSeni az 20 bitd na otacku
a maximalné 4 096 otacek.

Presné pozice jako zaklad pro
automatizace

Diky témto vyhodam EKM36 dosahuje
spole¢nost HIWIN se svym 6-osym robo-
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»,Rozhodli jsme se pro motor feedback systémy od firmy

SICK, které predstavuji velmi prostorové Usporné, a

pritom bezpecné reSeni také pro budouci robotické

aplikace.“

Felix Herrling, produktovy manaZer u spolecnosti HIWIN

tem RAG05 velmi vysoké presnosti. Robot
s kloubovym ramenem se tak hodi nejen
pro pouhou manipulaci s malymi dily, ale
také pro automatizované aplikace jako
napfiklad montaz, odstranéni otfepl
a lesténi obrobkl na vyrobnich linkach.
Integrované pneumatické a elektrické
rozhrani robotické ruky maximalizuje
spolehlivost zafizeni, redukuje zdroje
poruch a zjednodusuje programované
pribéhy pohybl. Spole¢nost HIWIN zde
navic profituje z certifikace SIL2 enkodé-
ru, kterd znaéné zjednodusuje schvéaleni
na evropském a americkém trhu. Ale také
pro ¢insky trh se bezpecnostni certifika-
ce stavaji stale citelnéjsim faktorem. Jiz
nyni tak z této zdafilé spoluprace vyrobcu
robotl a senzor( vznikl maly talentova-
ny pomocnik v oblasti manipulace a pick
and place.

Spoluprace prechazi v kolaboraci

Spoluprace je vyrazem vystihujicim trend
budoucnosti v robotice. V inteligentni to-
varné zitfka se bude jednat o skute¢nou
kolaboraci mezi &lovékem a robotem. Clo-
vék a stroj pracuji v rovnocenné pozici
a ruku v ruce. Budoucnost, na kterou se
spoleénost SICK se svymi motor feedback
systémy nejen pfipravuje, ale kterou diky
rozhrani HIPERFACE DSL® jiz implementu-
je. To je rovnéz dulezity argument pro po-
uziti: ,Se systémem EKM36 a rozhranim
HIPERFACE DSL® jsme se také védomé
rozhodli pro budoucnost. Kolaborujici ro-
botika je jiz nyni mozna diky integrované

“ ¥

funkéni bezpecnostni technice,” fika pan
Herrling a vysvétluje, Ze do budoucna Ize
diky konstrukénimu dilu bez vymény kom-
ponentd splnit vSechny bézné poZadavky
funkéni bezpecnosti.

Z Donaueschingenu do celého svéta
Tym v Donaueschingenu je velmi rad, ze
diky némecké pobocce vyrobce robotd
v Offenburgu ma asijského zakaznika pfi-
mo v dosahu. Vznikly tak uzite¢né syner-
gie bez namahavého dlouhého cestovani.
Spole¢ny vyvoj Uspésné implementace
motor feedback systém byl a je dobrym
pfikladem toho, jak blizko je spole¢nost
SICK svym zakaznik(m. Tento pocit oci-
vidné sdili také zakaznik z Offenburgu:
»Spoluprace s firmou SICK probihala vel-
mi dobre a hladce,” chvali Felix Herrling
kolegy z Donaueschingenu a na zavér
prohlasuje vSechny strany za skutec¢né
vitéze: ,VSechny nasSe dotazy zodpovédél
nas partner kompetentné, rychle a k nasi
plné spokojenosti.“ (mw)
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BEZPECNOSTNI RESENiI PRO MOBILNE
POUZITELNE ROBOTY PRO TEZKY NAKLAD

ULEHCENI PRO TEZKA BREMENA

Clovék a robot spolupracuji v moderni vjrobé jesté tésnéji. Ochranné ploty mizi a jsou
vyzadovany mobilni roboty pro realizaci flexibilnich, ale zaroven bezpecnych fesSeni
automatizace v éfe Industry 4.0. Firma OpiFlex ze Svédska proto navrhla patentova-
né feSeni, diky némuz Ize nyni mobilné pouZzivat také velké pramyslové roboty - bez
ochranného plotu, se zabezpecenim pomoci bezpecnostnich vyrobkl od firmy SICK.
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>>  Spolecné s firmou SICK jsme zvladli
vyfesit pozadavek na umoznéni automati-
zace pro malé vyrobni davky pfi vysokém
objemu vyroby,“ fika Johan Frisk, jednatel
firmy OpiFlex, a dodava: ,Reseni bez plotu
pro nas bylo velmi dulezité, protoze nasim
zakaznikiim umoznuje mnohem vyssi fle-
xibilitu“. Pravé malé a stredni firmy chtéji
vyrabét malé série automatizované, coz
dosud bylo s pevné instalovanymi, a tim
i méné flexibilnimi robotickymi bunkami
komplikované. Diky mobilnim robotickym
bunkam bez ochranného plotu od firmy
OpiFlex a jednoduchému programovani
robotd Ize nyni tento druh automatizace
realizovat.

Pomoci vysokozdvizného voziku, zdvizného
voziku nebo automaticky fizeného voziku
se mobilni robot od firmy OpiFlex premisti
ve vyrobé k prislusné pracovni stanici, zde
se ukotvi na prfedem instalovanou plosinu,
zapoji se a je ihned pripraven k pouZiti.
MuZeme tak premistit velké roboty a ne-
chat je pracovat s plnou rychlosti,“ fika
pan Frisk.

: FOCUS ROBOTIKA

Mobilné pouzitelny, velky primyslovy robot - bez ochranného plotu

Safe Robotics od spolecnosti SICK zajis-
tuje zabezpeceni robotu

Zde se pouzivaji dva bezpecnostni lase-
rové skenery S300 Mini Remote od firmy
SICK, které jsou pevné instalované na
mobilni robotické bunce a detekuji osoby
na pfislusnych mistech v okoli stanice.
Priblizi-li se néjaka osoba k robotu, vysle
bezpecnostni laserovy skener signal do
bezpecnostni jednotky Flexi Soft a robot
nejprve snizi svoji rychlost. Teprve pokud
osoba vstoupi do bezpeénostni zony, robot
se zcela zastavi. Tim se zvySuje produkti-
vita, protoZe robot se nemusi vzdy Uplné
zastavit. Bezpecnostni jednotka Flexi Soft
kromé toho zabezpecuje robotickou ruku
a zastavi robota, jakmile by robot mohl
ztratit dily, a ohrozil by tak svoje okoli.

Bezpecnostni feseni dale kontroluje, zda
je mobilni roboticka bunka pevné ukotve-
na v prislusné dokovaci stanici, jakmile
se robot pfemisti do jiné pozice. Robot
a dokovaci stanice jsou vzajemné skvéle
optimalizované. ,NaSe reSeni je inovativni
v tom, Ze je Ize velmi snadno integrovat.”

VSechno je tu. Vezmete robota, umistite
ho na spravné misto a vSe je ihned za-
bezpecené,” fika Ake Tornros, Product
Manager Safety Systems z firmy SICK ve

Varby, Svédsko.

Safety Services - poradenstvi od samého
zacGatku

Na zacatku se Johan Frisk se svym tymem
z firmy OpiFlex setkaval predevsim se ske-
psi. ,Mé&li jsme tento inovativni napad -
vyvinout mobilni feSeni bez ochranného
plotu pro velkého robota - a nejprve nam
vsSichni fikali: ,To neni mozné. Nesplnite
tak bezpecnostni predpisy‘,“ popisuje
pan Frisk pocatecni vyzvy. Vyvojafri z fir-
my OpiFlex se nechtéli tak rychle vzdat,
kontaktovali odborniky na bezpeénost ze
spolecnosti SICK a nakonec spolecné s ni-
mi vypracovali vhodny koncept.

,Spolec¢nost SICK nam na nékolika
workshopech pomohla identifikovat
mozna rizika,“ uvadi pan Frisk. Soucéasti
podpory poskytované spole¢nosti SICK
bylo mimo jiné posouzeni rizika, rozsahlé
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poradenstvi a podpora bezpeénostnino
konceptu pro mobilni robotickou bunku,
takze na konci byla realizovana implemen-
tace vhodna pro firmu OpiFlex. ,Byl to pro
néas velmi zajimavy projekt. Podporovali a
provazeli jsme zakaznika béhem celého
procesu, od po¢ateéniho posouzeni rizi-
ka aZ po koncept hardwaru a softwaru,“
vysvétluje pan Tornros, odbornik z firmy
SICK.

Era Industry 4.0: malé vyrobni d&vky pfi
vysokém objemu vyroby

Pro takzvanou treti robotickou revoluci
s flexibilnimi roboty je rozhodujicim pod-
nétem pozadavek na vyrabéni malych vy-
robnich davek pri vysokém objemu vyroby.
Flexibilni roboty zvySuji produktivitu a fle-
xibilitu pro malé i pro velké vyrobni série
malych a stfednich firem, firem kategorie
Tier 1 a OEM. Roboticka burika OpiFlex
byla pivodné navrzena pro malé a stfedni
firmy s malymi sériemi a malym vyuzitim
stroje. V soucasnosti vSak roste potreba

-

flexibility pro realizaci mensich vyrobnich
davek pfi vysokém objemu vyroby také
u OEM a firem kategorie Tier 1. Nékteré
z téchto firem jiz projevily zajem o feSeni
od firmy OpiFlex, které je Casto rychleji
instalovano na novém stroji.

Firma OpiFlex dale umoznuje enormné
rychlé programovani robotu pfiblizné do
deseti minut. Misto nékolikahodinového
programovani robota musi operator pouze
zodpovédét nékolik otazek, naucit robota
par jednoduchych pohyb( a robot se na-
sledné automaticky naprogramuje.

Zvlastni vyzvou pro firmy kategorie Tier 1
a OEM, jeZ pracuji na tfi az pét smén, je
planovani zastaveni vyroby pfi modifikaci
nebo novém nastaveni feSeni automati-
zace. Pri implementaci s béZznymi robo-
tickymi bunkami stoji vyroba ¢asto vice
nez deset dni, coZ odpovida vypadku 30
az 50 smén. Spolecnost OpiFlex naproti
tomu redukuje doby instalace kompletni
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bunky az o 90 procent, potrebuje tedy
jen dobu v délce dvou az tfi smén. To je
velkou vyhodou predevsim u vyrobnich
pland bez velkych ¢asovych rezerv, kde
Ize ztratit jen velmi malo Casu.

Za svoje inovace ziskala Svédska firma
jiz nékolik ocenéni, napriklad se dostala
do findle IERA-Award, jedné z nejdule-
ZitéjSich cen v robotice. Jednatel Johan
Frisk k tomu uvadi: ,Pro nas jako malou,
inovativni firmu byla spolec¢nost SICK
velkou pomoci k dosazeni nasich cil(.
Jsem velmi hrdy, Ze jsme spoleéné s fir-
mou SICK navrhli toto flexibilni a mobilni
robotické feSeni, které pomaha malym
a strednim firmam pfi automatizaci niz-
kych vyrobnich sérii.“ Cilem firmy OpiFlex
je dale rozvijet treti robotickou revoluci
s flexibilnimi roboty na zakladé jejiho
patentovaného reSeni bez ochranného
plotu, s jednoduchym programovanim
robotll a dokovacimi stanicemi - to vSe
podporeno bezpecnostnimi vyrobky od
firmy SICK. (ma)



: FOCUS ROBOTIKA

Mobilni bezpecnostni feSeni od firmy OpiFlex pracuje s bezpecnostnimi laserovymi skenery od

spolecnosti SICK
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We Move Automation -

Pomoci vysokozdvizného voziku, zdvizného voziku nebo
automaticky rizeného voziku se mobilni robot premisti
k prislusné pracovni stanici

Firma OpiFlex umoZriuje enormné rychlé programovani
robotu priblizné do deseti minut
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TECHNOLOGIE KAMEROVYCH SYSTEMU RIDi KOLABORATIVNI ROBOTY

ROBOTY S KAMEROVYM SYSTEMEM

Interakce mezi clovékem a robotem v tovarnach nepretrzité roste. S 2D kamerovym sen-
zorem Inspector PIMG0 a softwarem SICK Inspector URCap maiji kolaborativni roboty
(coboty) od firmy Universal Robots celou fadu novych pouziti.




>> Bézné prumyslové roboty jsou vazané
na misto a tézké, vyzaduji bezpecnostni
zafizeni, nebo musi byt umisténé v kle-
cich. Pouziti primyslovych robott provazi
vysoké investicni naklady a jejich ob-
sluha vyzaduje velky rozsah odborného
know-how. Jakmile se priimyslové roboty
jednou nastavi, opakuji den za dnem stale
stejny Ukol.

U cobotl se naproti tomu jedna o flexi-
bilni a snadno obsluhovatelné roboty
s nizkou hmotnosti. Lze je zcela jedno-
duse instalovat a bez namahy premistit
na jakékoli jiné misto. Navic nevyzaduji
7adné programatorské znalosti. Coboty
jsou povazovany spise za dalSi ,ruku“ ve
vyrobni hale - ruku, ktera se neunavi. K ci-
lovym aplikacim patfi mimo jiné baleni
a paletizace, zakladani do stroje, aplikace
pick and place, montaz a kontroly kvality.
Celosvétové prvniho cobota uvedla na trh
v roce 2008 danska spolecnost Universal
Robots (UR).

Coboty snizuji prah vstupu pro automati-
zované aplikace

Coboty nevyZaduji Zadné velké investice,
maji kratkou dobu amortizace a dlazdi
tak cestu firmam smérem k automati-
zaci. Stejné jako Svédska firma Hestra
Teknik, ktera provadi predevsim fezani a
pouZziva cobota k zakladani do CNC stro-
je. Operator tak jiz nemusi byt nepretrzité
pritomen. K pfesnému navadéni robotu
pouziva firma Hestra Teknik 2D kamerovy
senzor Inspector PIM60 od spolecnosti
SICK. Robot lokalizuje pomoci kamery
pozici objektt na dopravnikovém pasu,
které ma uchopit, uchopi je a poda je do
stroje. Parametry az 32 ruznych dilll Ize
uloZit pfimo v senzoru Inspector PIMGO.

: FOCUS ROBOTIKA

Jesté vice aplikaci diky kamerovym sys-
témdm

KdyZ robot dokaze ,vidét“, rozSifuji se
mnohonasobné jeho moznosti. Jako pilotni
zakaznik integrovala firma Hestra Teknik
do fidiciho systému robotu software SICK
Inspector URCap, UR+ plug-in. Prostred-
nictvim tohoto softwaru mUze roboticka
aplikace bez problému vyuzivat kompletni
rozsah funkci, ktery nabizi 2D kamerovy
senzor Inspector PIM60. Inspector PIMG0
je integrovany 2D kamerovy senzor. To
znamena, Ze vSechny vypocty probihaji
pfimo v senzoru a neni nutny zadny ex-
terni pocitac.

Zejména v oblasti navadéni robotu se
nabizi kombinace kamerového systému
a vykonu robotu: po kratké kalibracni
rutiné dokaze SICK Inspector URCap na-
stavit pozice uchopeni v soufadnicovém
systému robotu. 2D kamerovy senzor
Inspector PIMGO je navic schopen prova-
dét zkousky a méreni pro stanoveni kritérii
Pass/Fail nebo zobrazit trendy.

Software SICK Inspector URCap posky-
tuje snadno obsluhovatelné rozhrani,
jehoZ prostfednictvim lIze integrovat

Inspector PIMB0 i robota. Systém nabizi
nekomplikovanou moznost redukce mo-
noténnich manualnich procesu obsluhy
a rozSiteni vyuziti kolaborujicich robotd.

Stefan Manfredsson, Business Manager
u spolecnosti Hestra Teknik, uvadi k nej-
dullezitéjsi vyhodé softwaru SICK Inspector
URCap: ,Jednoduchost - tento systém mU-
Ze instalovat kazdy, kdo ma byt jen zaklad-
ni technické znalosti! VSechno, co je tfeba,
je integrovano do fidiciho systému robotu.
PLC ani jiny komunikaéni systém nejsou
nutné. Software SICK Inspector URCap,
vyvinuty spolecnosti SICK, predstavuje
snadno obsluhovatelny systém, ktery se
skvéle hodi k rozhrani od firmy Universal
Robots, jez se rovnéz vyznacuje svoji jed-
noduchosti.“ (db)
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PERFEKTNI SOUHRA MEZI FIRMAMI FPT ROBOTIK A SICK U KAMEROVYCH SYSTEMU PRO ROBOTY

USPECH ROBOTICKE RUKY JE JAKO VELKE PUZZLE

Celek sestavajici ze vSech jednotlivych dill predstavuje dokonaly obraz. V tomto pfipadé vSak nejde o hru, ale o profesionalni spo-
lupraci firmy fpt Robotik s novou patentovanou robotickou rukou a firmy SICK s 3D kamerovym systém Visionary-T. Spole¢nost fpt
Robotik, Uspésné realizujici automatizaci, konstruovala kompletné novou robotickou bunku pro aplikace pick and place, buniku A
Subito Connect, a vyplnila tak mezeru v robotické kompletaci mékkych a tvarové nestabilnich produktll, specialné obalovych sac-
k(. Diky technologicky narocné robotickeé ruce Ize Setrné oddélovat a umistit nepfisavné a dosud neautomatizovatelné vyrobky. Pro
spolehlivou detekci pozice téchto vyrobku je nutny vhodny vision systém. K tomu vyrobci robotiky slouzi Visionary-T AG. Po necelém
roce UspésSného vyvoje a intenzivni podpory poskytované spolecnosti SICK pfi implementaci do burky je vysledek velmi markantni.

>> Jiz velmi dlouho je zvlastni vyzvou
kompletace balicich sacku s nejriznéj-
Simi geometriemi a obsahy v automa-
tizovaném procesu. Resenim firmy fpt
Robotik pro spolehlivou detekci, ucho-
peni a odloZeni baliciho sacku je bun-
ka A Subito Connect s inteligentnim 3D
kamerovym systémem Visionary-T AG od
firmy SICK. Roboticka bunka, ktera byla
verejnosti predstavena na veletrhu Auto-
matica 2018 v Mnichové, je kompaktni,
flexibilni @ mobilné pouZitelna a lIze ji
bez velkych nakladl instalovat na ma-
nualnim pracovisti i na logistickém nebo
kompletaénim pracovisti. Neni tedy zZad-
nym prekvapenim, Ze se toto reSeni na
trhu setkava s nadmiru kladnou odezvou
a renomované firmy jiz davaji najevo svij
zajem. Mezi nimi je i jeden velky némecky
vyrobce her.

Pfi hledani kompetentniho partnera pro
robotickou ruku na bazi kamery padla vel-
mi rychle volba na spolec¢nost SICK a jeji
kamerové systémy. S rliznymi varianta-
mi Visionary-T uvedla firma pro ,Sensor
Intelligence.” na trh velmi konkurence-
schopné kamerové reSeni. 3D kamera
je srovnatelna s reSenimi 3D snapshot
konkurenénich firem, ale mnohem ceno-
vé vyhodnéjsi. Rozhodujicim kritériem tak
byl v neposledni fadé velmi dobry pomér
mezi cenou a vykonem.

Pfistup s 3D uvazovanim

Pfi manipulaci s mékkymi a nepfisav-
nymi povrchy, konkrétné pfi uchopeni a
odlozeni zabalenych dilk( puzzle, ¢asto
zalezi na detailech. To znamena, zZe je

nutné ucinit mnoho malych kricku, aby
slozita a komplikovana aplikace spoleh-
livé fungovala. Teprve tehdy, kdyZ jsou
vSechny tyto dilky puzzle spravné sloze-
né, je vysledkem kompletni obraz Gspés-
né spoluprace. Firmy fpt Robotik a SICK
zde diky svym schopnostem a odbornym
znalostem dosahly milniku kooperace.
Implementace Visionary-T AG do bunky A
Subito Connect se dafi diky trpélivosti
a zrucnosti, vytrvalosti a mimoradné
profesionalité vSech zUéastnénych na
obou stranach. Po necelém roce inten-
zivni spoluprace dovedli zapojeni pracov-
nici popsanou kombinaci robotické ruky
a kamery k fazi spolehlivé sériové vyroby.

Souhra v bunice

V samotné bunce se Uspéch aplikace
opird o zdarilou interakci jednotlivych
komponentt. 3D data snimana kame-
rou se ihned jesté v misté vzniku upravi
a prepocitaji. Visionary-T ma k tomu k dis-
pozici velmi vykonny hardware a rdzné
specialni filtry pro zpracovani obrazu,
jejichZz pomoci tato kamera spolehlivé
rozpozna prostorovou pozici tmavych,
transparentnich nebo reflexnich objektu.
Takto presné zjisSténé pozice objektl pak
v jednoduchych 3D svétovych soufadni-
cich az s 50 snimky za sekundu ihned
preda do fidiciho systému stroje.

Data se pritom upravi tak, aby bylo moz-
né primé pripojeni kamery k PLC. Paten-
tovana roboticka ruka pak mlze uplatnit
svUj pIny G¢inek. Po Gspésné implemen-
taci se tak snadno podafi garantované
oddélovani vyrobkd.

Inteligentni implementace

Vedouci projektu a podnikovy stratég
Andreas Frick z firmy fpt Robotik vysvét-
luje svUj Uhel pohledu na vlastni oblast
obchodni ¢innosti: ,Roboty dokazZou velmi
mnoho. Presto dosud bylo pouZiti robot
v automatické manipulaci s mékkymi dily
vylouceno a detekce sacku byla Gspésna
jen podminéné. Diky dokonale sladéné
souhfe mezi robotickou rukou a kamerou
se drive kategoricky vylou¢ena roboticka
aplikace nyni stala efektivnim produktem.“
Lze to velmi dobfe definovat tak, Ze pro
zdafilou aplikaci, napt. razantni uchopeni
a odlozZeni v robotické bunce jako Subito
Connect, je nezbytny obrovsky pocet ma-
Iych dilki puzzle, aby bylo dosaZeno dob-
rého vysledku. Pracovnici spole¢nosti SICK
podstatné prispéli v ramci spoluprace na
tomto projektu k inteligenci systému ve for-
mé& poskytnuté kamerové techniky. Uspéch
vSak zajistily predevsim spole¢né uvazova-
ni a prace s kolegy z firmy fpt Robotik. Na
tom chceme spolecné stavét. Urcité tak
v blizké budoucnosti vzniknou inovativni
feSeni a hmatatelny Uspéch. (mw)



: FOCUS ROBOTIKA

Burika A Subito Connect od firmy fpt Robotik pro aplikace pick and place

'V 5 =

Zjisténé pozice objektu preda Visionary-T
v 3D souradnicich s frekvenci az 50 snimku
za sekundu do fidiciho systému stroje
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AUTOMATIZACE S ROBOTY:_
BEZPECNE BEZ OCHRANNEHO PLOTU

Pomoci bezpecnostnich laserovych skenerl produktové fady microScan3 a bezpecénostni jednotky Flexi Soft zarucuje DESMA
u vstrikovaciho stroje bezpecny provoz robotu. Optoelektronicka ochranna zarizeni a bezpecné reseni fidiciho systému umoznuji
ergonomicky pfistup ke stroji pro poskytovani a odebirani materialu v zavislosti na procesu. Robot automaticky uchopi poskytnutou
surovinu, jakmile je bezpecnostni oblast volna, a vyda zpracované silikonové a gumové dily. Bezpecnostni laserové skenery jsou
zaroven obzvlasté prostorové Gsporné a nerusi pracovni procesy.

>> Bezpecnostni koncept pro robota
u vstrikovaciho stroje DESMA vypracovali
odbornici firmy SICK pro aplika¢ni pora-
denstvi v Gzké spolupréaci s odpovédnymi
oddélenimi firmy DESMA. Tento koncept
kombinuje horizontalni 275° ochranné
pole pro zabezpeceni nebezpecného pro-
storu pred robotem s vertikalnimi ochran-
nymi poli pro zabezpeceni nebezpecnych
mist v pracovnim prostoru. PribliZi-li se
néjaka osoba k robotu, detekuje ji véas
horizontalné zabezpecujici bezpecnostni
laserovy skener a nebezpecny pohyb ro-
botu se kontrolované zpomali tak, aby jiz
nehrozilo Zadné nebezpedi. To umoznuje
vyrazné snizeni potfebnych bezpecnych
vzdalenosti vertikalné monitorujicich ske-
nert microScan3 od nebezpecného pohy-
bu robota, a tim i celkovou potfebu mista
stroje a jeho bezpecnostni techniky. Dalsi

skener microScan3 monitoruje odkladaci
stul robota. Pokud operéator stroje napfi-
klad vyménuje nastroj a stoji pfitom na
stole, to znamenéa v monitorované oblasti,
bezpecnostni laserovy skener to detekuje
a zamezi spusténi robota. Celou bezpec-
nostné technickou aplikaci tak Ize provozo-
vat s automatickym opétovnym rozbéhem,
tedy bez manualniho blokovani opétovné-
ho rozbéhu. Pracovnik tak jiz nevnima bez-
pecénostni techniku jako rusivou, protoze
tato technika zcela automaticky sleduje
pracovni postup pracovnika a ten tak jiz
s ni nemusi explicitné interagovat stisknu-
tim spinace pro opétovny rozbéh. Potfebna
logika a integrace dalSich bezpeénostnich
komponent( jako napf. tlacitka nouzové-
ho zastaveni se provadi v bezpecnostni
jednotce Flexi Soft. Koncept zabezpeceni
vyvinuty spole¢né firmami SICK a DESMA

nabizi - v neposledni fadé diky inovativni
technologii skenovani safeHDDM® senzoru
microScan3 - nejvysSi vykon a vyuZitel-
nost stroju pro zpracovani silikonu a gumy
od firmy DESMA.

DESMA: odbornici na vstfikovaci stroje

Prémiova reSeni se systémem pro mnoho
oborG - tento poZadavek realizuje firma
DESMA Elastomertechnik GmbH ve Fridin-
genu ve formé individualnich systémovych
feSeni na kli¢ pro vyrobu technickych po-
tfeb pro vyrobu gumovych a silikonovych
odlitk(. Tato firma pfitom nabizi vstfikovaci
techniku, vyrobu nastroji a automatizacni
techniku od jednoho dodavatele. Vstfiko-
vaci stroje tak splnuji specifické pozadavky
zakazniku a pfislusnych obort a umoznuji
bezpecné procesy. Tyto stroje zajistuji vel-
mi rentabilni vyrobu gumovych a silikono-



vych odlitk(, které se pouzivaji napfiklad
v automobilech, lodich, zafizenich pro
zasobovani energii nebo zdravotnickych
pristrojich.

Kooperace Clovéka s robotem pro auto-
matické podavani a odebirani materialu
Progresivni technologie jsou dllezitou
vlastnosti vstfikovacich stroji DESMA. To
plati také pro vyrobni metodu technicky
a ekonomicky Gc¢inného zpracovani gumy
a silikonu. MozZnost zlepSeni produktivity
predstavuji pracovni scénare, v nichz li-
dé a automatizované stroje sdileji stejny
pracovni prostor a pracuji v ném v rlz-
nou dobu. Tato kooperace Clovéka se
strojem umoznuje vysoce optimalizované
pracovni procesy, zlepSuje vyuZitelnost
a produktivitu zafizeni a ekonomickou
G¢innost. Spoleénost DESMA proto pro
svoje vstrikovaci stroje vyvinula toto ko-
operativni pracovisté, na némz pracov-
nik poskytne neopracované dily, robot
jako vyrobni asistent tyto dily uchopi a
vloZi do stroje. Jakmile jsou polotovary
opracované, robot je vyjme, poskytne je
operatorovi k odvezeni a vloZzi dalsi neo-
pracované dily. Priibéh procesu ukazuje,
jak dulezZity je pro pracovnika neomezeny
pristup ke stroji. Ochranné ploty nebo jina
mechanicka zafizeni okolo kooperativniho
pracovisté jsou proto pro firmu DESMA
vyloucené.

: FOCUS ROBOTIKA

Horizontalni

a vertikalni zabezpece-

ni bezpeénostnimi laserovymi skenery
microScan3

Vyrobce vstfikovacich strojl tuto robo-
tickou aplikaci vyreSil pomoci bezkon-
taktniho bezpecnostniho systému, ktery
eliminuje nebezpedi Grazu pro operatora,
a soucasné mu umoznuje neomezeny
pristup ke stroji. Po pFipojeni k bezpec-
nostni jednotce Flexi Soft se pouzivaji
celkem Ctyfi skenery microScan3 - dva
s horizontalné a dva s vertikalné orien-
tovanymi dvojicemi ochrannych poli. Lze
je konfigurovat pro rozliSeni objektd ve
stupnich mezi 30 milimetry pro detekci
ruky a 200 milimetry pro detekci téla -
jednotlivy skener microScan3 mUze tedy
pracovat s vice ochrannymi poli rliznych
rozliSeni. Integrace kompaktnich a ro-
bustnich pfistroju je velmi jednoducha:
mechanicky pomoci upevnovaciho sys-
tému odolného vuci vibracim a elektric-
Ky pomoci 8pinové standardni zastréky
M12. Monitorovana ochranna pole se
snimacim dosahem az 5,5 metru Ize jed-
noduchym zplsobem zakreslit pomoci
softwaru Safety Designer v laptopu pfimo
do layoutu stroju. Tato parametrizace se
uloZi prostfednictvim USB v bezpecnost-
nim laserovém skeneru. Barevny displej
skeneru microScan3 vizualizuje béhem

provozu jeho provozni stav - po-

moci tlac¢itek ovladaciho panelu

Ize zobrazit dalsi informace ve formé
textu.

Spickovym vybavenim bezpeénostnich
laserovych skenerl microScan3, kte-
ré spliuji Uroven vlastnosti d podle
EN ISO 13849 a SIL2 podle IEC 62061, je
jejich technologie skenovani safeHDDM®
(HDDM = High Definition Distance Mea-
surement). Tato digitalni metoda s vyso-
kym rozliSenim pro bezpe¢né méreni ¢asu
a vzdalenosti, u nizZ je vysilano vice nez
100x vice laserovych impulzd nez u jinak
obvyklych méfeni doby letu paprsku, po-
skytuje celou fadu vyhod zejména pro za-
bezpeceni kooperativnich scénarl jako
u vstfikovaciho stroje DESMA.

Nedostizné stabilni mérené hodnoty -
plus pro produktivitu

Metoda vicenasobnych impulzd umozZiuje
ve spojeni se specialnim digitalizovanym
vyhodnocenim vygenerovani podstatné
stabilnéjSich mérenych hodnot, a pritom
také bezpecnou detekci stanovenych mi-
nimalnich remisnich hodnot 1,8 % bez
prekryvani rusivych signall. Robustni
vyhodnocovaci metody této technologie
skenovani zarucuji maximalni vyuzitel-
nost, napt. pfi osInéni, prachu nebo jinych
okolnich vlivech.
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Spolec¢nost DESMA vyreSila svoji robotickou
aplikaci pomoci bezkontaktniho bezpec¢nost-
niho systému, ktery eliminuje nebezpeci dra-
Zu pro operatora, a sou¢asné mu umoznuje
neomezeny pristup ke stroji

Kodované impulzy zamezuji vzajemnému
ovliviiovani

Casové kédovani laserovych impulzd ka-
Zdého jednotlivého bezpecnostniho lase-
rového skeneru je rozhodujici, pokud je
(napfiklad u firmy DESMA) provozovano
vice pfistroju najednou a blizko u sebe. Pro
zabezpeceni robotu u vstfikovaciho stroje
jsou tak instalovany celkem Ctyfi skenery
microScan3 ve vysce cca 200 milimetru
na stolu robotu. Dva generuji vertikalni
ochranna pole, ktera se setkavaji v Gh-
lu 90° jako zabezpeceni pristupu. Treti
a Ctvrty bezpecnostni laserovy skener je
instalovan horizontalné jako zabezpece-
ni oblasti na stole robotu a pred stolem
robotu. Ackoliv by se tedy bezpecnostni
laserové skenery mohly vzajemné ovliv-
novat, u skenerd microScan3 tomu tak
neni: laserové impulzy kazdého pristroje
jsou kédované s ¢asovou odchylkou né-
kolika nanosekund a jejich sekvence je
navic modifikovana integrovanym gene-
ratorem nahodnych &isel. Dvé identicky
kodované sekvence skeneru, a tim i ne-
bezpedi vzajemného ovliviovani tak jsou
stejné pravdépodobné jako ,uhodnutych
Sest Cisel v loterii“. Také jiné senzory a
senzorové systémy, které pouZzivaji LED
laseru jako zdroje svétla, nemohou naru-

.
*
-
*
0y
.

Priblizi-li se néjaka osoba k robotu, v¢as ji
detekuje horizontalni bezpecnostni laserovy
skener a hebezpecny pohyb se kontrolované
zpomali tak, aby jiz nehrozilo Zadné nebezpeci

Sovat bezpecénostni funkci a vyuZitelnost
této nové generace skenerd.

ZlepsSena necitlivost vici osInéni, prachu
a tvorbé povlaku

Kooperativni aplikace se pouzivaji ve
vyrobnim, montaznim a logistickém pro-
stfedi. Bezpecénostni laserové skenery
microScan3 jako kooperativni monitoro-
vaci feSeni pro vstfikovaci stroj DESMA
musi odolat o¢ekavanym okolnim pod-
minkam. Diky své technologii skenovani
safeHDDM® dosahuji nedostizné vysoké
odolnosti vuci interferenénimu svétlu do
40 000 lux(. Témér viibec tak nemuze
dojit k jejich oslInéni, ani jasnym dennim
svétlem, ani vysokofrekvenénim umeélym
osvétlenim prostredi, ani pfimo do optiky
sviticimi zdroji svétla nebo odrazy. Vyhod-
noceni safeHDDM® pritom zajistuje, Ze
bezpecnost snimani a spolehlivou ochran-
nou funkci nenarusuji prachové ¢astice
v prostredi ani tvorba povlaku na optickém
rozhrani senzoru. Dalsi vyhodou je, Ze bez-
pecnostni laserovy skener microScan3 ma
parabolicky klenuty ¢elni kryt. Ten odvadi
vSechny reflexe, které dopadaji mimo op-
tickou drahu laserovych impulzd a jejich
remisi, do optického spadu - pry¢ od pfi-
jimace v pfistroji. Tim se navic zvySuje ne-

citlivost vUci prachu a tvorbé povlaku a vy-
uZitelnost robotu u vstfikovaciho stroje.

Rozsahlé odborné znalosti pfi dimenzovani
bezpecnych robotickych aplikaci
Produktova fada microScan3 pfinasi na
trh aktivné snimajicich bezpeénostnich la-
serovych skener( novou technologii, ktera
je ku prospéchu zejména také pro bezpec-
nou a vysoce vyuZzitelnou interakci mezi
Clovékem a robotem. Senzor microScan3
je stejné jako bezpecnostni jednotka Flexi
Soft soucasti portfolia senzor( a fidicich
jednotek, jeZ se béhem desetileti inovovalo
podle pozadavk(l bezpecnych robotickych
aplikaci. Stale inteligentnéjsi bezpecnostni
feSeni na bazi rlznych technologii umoz-
Auji neustale nové kooperativni aplikace
bé firmy SICK jako partnera pro realizaci
této kooperativni aplikace bylo pro firmu
DESMA rozhodujici, Ze spoleénost SICK na-
bizi vedle Sirokého portfolia produktovych
a systémovych reseni také vysoké odbor-
né kompetence pro poradenstvi v oblasti
bezpecnostni techniky a rozsahlé sluzby
zameérené na bezpecnostni koncepty,“ fi-
ka Heiko Wolters, vedouci tymu pro vyvoj
hardwaru firmy DESMA. (ms)



: FOCUS ROBOTIKA

SPOLECNOSTI UNIVERSAL ROBOTS A SICK NA
CESTE DO BUDOUCNOSTI

Renomované firmy specializované na robotiku, Universal Robots (UR) a SICK, spo-
le€né jako predni dodavatelé senzorovych feSeni vyvinuly dvé inovativni aplikace pro

spolupracujici roboty.

>> Tyto aplikace v sobé sdruzuji individu-
alni silné stranky obou firem a umoZzZnuji
spolupraci ¢lovéka s robotem ve stejném
pracovnim prostoru. Kolaborativni robot
(cobot) pfitom vykonava opakované po-
hyby a zveda tézké predméty, zatimco
Clovék (pracovnik) se mliZze volné pohy-
bovat v bezpec¢ném prostredi, sledovat
narocné ukoly, a vytvaret tak pfidanou
hodnotu.

Prvni ze dvou aplikaci pouziva dva sen-
zory od firmy SICK, které jsou pro Gcely
identifikace a polohovani spojené s ro-
botem, skvéle se hodi pro Gkoly pick and
place nebo kontroly kvality v procesech
baleni a logistiky. Senzor Lector63x je 2D
kamerovy senzor, ktery poskytuje robotu
pomoci 2D snimani informace o objek-
tech na dopravnikovém pasu.

,Spolecnost SICK byla odbornikem v ob-
lasti 14.0, jeSté nezZ tento pojem vibec
existoval,“ fika Jaume Catalan, Industry
Manager Automotive & Machine Building
u spolegnosti SICK Spanélsko. ,Kamero-
vé senzory, bezpecnostni reseni, feSeni
pro identifikaci a Smart Sensors patfi jiz
desetileti k nosnym pilifim firmy. Neni
proto divu, Ze je spoleénost SICK pova-
Zovana za prukopnika, pokud se jedna
o témata 14.0 a Smart Factory.“

Diky patnacti bezpecnostnim funkcim
certifikovanym spoleénosti TUV-NORD
Ize coboty od firmy Universal Robots
provozovat bez bezpecnostnich oploce-
ni. Coboty jsou naprogramované tak, aby
okamzité zastavily, pokud se v draze je-
jich pohybu nachézi ¢lovék nebo objekt.
Tim se zamezi jakémukoli neiimysinému
kontaktu. Bezpecnostni laserovy skener

microScan3 od firmy SICK zarucuje bez-
pecné prostredi pro operatora tim, Ze de-
tekuje pritomnost osob a automaticky
snizZi rychlost robotu, jakmile se ¢lovék
pohybuje smérem do definovaného ne-
bezpeéného prostoru.

V druhé aplikaci vykonava 2D kamerovy
senzor Inspector PIMB0 v procesech pick
and place a kontroly kvality Gkoly detek-
ce pozice. Na zakladé dat doru¢enych
senzorem dokaze robot UR rozpoznat
pozici a orientaci objektd. Pomoci plug-

-ind pro platformu firmy Universal Robots
UR+, které vyvinula spole¢nost SICK, na-
vic probiha programovani a uvedeni do
provozu jednodusSeji a rychleji nez dosud.

,Kombinace technologické zvidavosti
nym jmenovatelem pro vSechny GspéSné
pramyslové podniky, vedla také v tomto
pripadé k vynikajicim vysledk(m, které
pfinesou vyrobnim procesiim v nadcha-
zejicich letech jesté znacny dalsi uzitek,“
vysvétluje Jaume Catalan zavérem. (cf)

Diky spolecnostem Universal Robots a SICK spolupracuje ¢lovék s robotem tésnéji

-
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