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Podklady a graficka vizualizace k urceni souradnicovych systému
vyrobnich stroju

Snimdni rdznych veli¢in na systému (stroji) je zdkladni poZadavek pro jeho fizeni. Snimace
poskytuji rizné informace o stavu kontrolovanych soufadnic - poloze, rychlosti, sile a dalsi.
Jejich vystupni signaly jsou zavadény do zpracovavacich blok( (paméti, logika) fidiciho
systému.

Pro spravné a jednotné fizeni trajektorii a poloh referen¢nich bodd u vyrobnich stroja je
nutné zavést souradnicovy systém a orientaci relativnich pohyb( jak nastroju, tak obrobka.
Pravidla pro stanoveni souradnych os jsou specifikovana oborovou normou ON 200604 (v
souladu s doporuceni ISO R841) nebo DIN 66 217. Podle této normy je mozné také urcit
orientace (sméry) jednotlivych pohybd.

Pro Cislicové fizené stroje je pouZivana kartézska souradnd soustava, tj. pravouhla triosa
soustava s oznacenim os X, Y, Z orientovanymi vzajemné podle pravidla pravé ruky a
ztotoznénymi s hlavnimi fizenymi osami stroje (obr. 1). Pfiklady soufadnych systém( u
vyrobnich stroju jsou uvedeny pro soustruh (obr. 1.1), frézku (obr. 1.2) a obrabéci centrum
(obr. 1.3).

Obr. 1 Pravouhla tfiosa soustava souradnic [1] Obr. 1.1 Urcéeni soufadnic na soustruhu [1]

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo¢tem Ceské republiky.
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Obr. 1.2 Urceni souradnic na frézce [1]

Obr. 1.3 Urceni souradnic na obrabécim centru [1]

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Kinematicka konstrukce robotli a manipulatort

Druh, vzijemné usporadani a pocet jednotek generujicich pohyby (pocet os) urcuji
konstrukci (vnéjsi vzhled), pracovni (operacni) rozsah (prostor), pouZitelnost a poZadavky na
fizeni robotu. Pohyblivé vlastnosti jsou dany poctem rotacnich os (R-osy) a poctem
translacnich os (T-osy). K dosaZeni jakéhokoliv bodu v dosahu robotu jsou potieba alespon
tfi osy. Tyto osy se nazyvaji hlavni osy a jsou soucdsti ramena robotu. K nastaveni (natoceni)
uchopu nebo nastroje do libovolné polohy nebo sméru (orientace) jsou potireba dalsi tfi osy
nazyvané manipulacni osy. Manipulacni osy jsou vidy rotacni (obr. 1.4).

Obr. 1.4 Robot (manipulator) urceni soufadnic na obrabécim centru [1]

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Roboty a manipulatory je mozné rozdélit podle typu kinematiky tj. podle skladby hlavnich os.

Kinematika TTT - zdkladni typ kinematiky, ktery se sklada ze tfi transla¢nich vzajemné

kolmych pohybl (obr. 1.5). Tento typ kinematiky se pouZivd u portalovych premistovacich
systémuU k plnéni a vyprazdnovani palet nebo pfi montazi. Pracovni prostor ma tvar kvadru
s hranami délek odpovidajicich rozsahlm pohybu v osach X, Y a Z. Linearni pohyby lze
skladat z rovnomérnych pohybu ve tfech osach. Kinematika TTT se pouZiva i pfi konstrukci
NC-frézek.

LT ey
Pt 3 B, = pracovni prostar T
e

pracovni prostor

Obr. 1.5 Priklad robota s kinematikou TTT [4]

Kinematika RTT - premistovaci pohyb se sklada z jedné rotace a dvou translaci (obr. 1.6).

Otoc¢nd véz (1. osa) ma svislou osu rotace, ktera je osou konstrukce. Nastaveni vysky tvofi 2.
osu a 3. osu tvori nastaveni radidlni vzdalenosti od osy rotace. Pracovnim prostorem je valec.
PFi samostatnych dil¢ich pohybech v jednotlivych osach pfi ruénim fizeni se vysledna draha
sklada z primych Usekd v 2. a 3. ose a z kruhového oblouku kolem 1. osy, ktery leZi v roviné
XY. Ma-li fidici jednotka fidit spravné uhly natoceni ramen pfi rotacnich pohybech, musi
provést transformaci standardné zadanych kartézskych souradnic na cylindrické soufadnice.

Kinematika RRT - se muzZe pouZzit pro 1. osu svislou osu otaceni, jako 2. osu vodorovnou osu

otaceni kolmou ke svislé ose a jako 3. osu pak pfimou translacni osu zmény vzdalenosti od
konce ramena otocného ve dvou osach (obr. 1.7). Pracovni prostor je ohrani¢en kulovou
plochou a rovinou. Pfi samostatném pohybu kolem 1. osy nebo kolem 2. osy rotace ma
draha konce ramena tvar kruhového oblouku (ve vodorovné nebo ve svislé roviné). Pfi fizeni
je tfeba transformovat (prepocitavat) kartézské souradnice na sférické (kulové) souradnice.

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Obr. 1.6 Priklad robota s kinematikou RTT [4]

pracovni prostor

Obr. 1.7 Ptiklad robota s kinematikou RRT [4]
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Kinematika RRR - pohyby se skladaji ze tfi rotaci a roboty s touto kinematikou maji trojdilné rameno
se tfemi oto¢nymi klouby a nazyvaji se také kloubové roboty (obr. 1.8). Kloubové roboty zabiraji v
poméru k velikosti kulového pracovniho prostoru nejméné mista ze vsech robotl a potrebuji k
urcitému premisténi za urcitou dobu ve srovnani s ostatnimi roboty nejmensi zrychlujici sily. PFi
stejnych setrvaénych hmotach, resp. setrvacnych silach umoZiuji vytvofit tuzsi a robustnéjsi

konstrukeci.

pracovni prostor

—
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Obr. 1.8 Priklad kloubového robota s kinematikou RRR [4]

VétsSina robotl a manipulatort ma konstrukci odpovidajici kinematice RRR.

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.



" L
** ** I ..' !
- * L ]
evropsky LA Q E

socialni MINISTERSTVO $KOLSTVI, OP Vzdélavani
fondvCR EVROPSKA UNIE = MLADEZE A TELOVYCHOVY  pro konkurenceschopnost

INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

*

Obr. 1.9 Priklad robota s kinematikou RRR

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky.
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Podékovani

Investice do rozvoje vzdélavani.

Tento vyukovy text je spolufinancovan Evropskym socialnim fondem a statnim rozpoétem Ceské republiky

Vv ramci projektu ¢. CZ.1.07/2.2.00/28.0206 ,,Inovace vyuky podpotena praxi“.
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