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Vyzkumna aktivita:

Rizeni stroji a procest

Rizeni proces

Pokrocila PID regulace
Automatické nastavovani regulatort
Zpracovani signalu
Vestavéné fizeni
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Roboty pro specialni aplikace

Nestandardni robotickeé ap. (feSeni na miru)
Model based design
Optimalizace navrhu, opt fizeni pohybu

-

Robotika a mechatronika

Navrhy a optimalizace manipulatoru
Pokrocilé metody fizeni pohybu
Tlumeni vibraci
Pokrocilé metody generovani trajektorii

Uzka spoluprace s primyslem

\ J
g SHODA
‘ * a Integrated Micro-Electronics @
k.’ CZECH REPUBLIC QKODA JS a.s.
- * -

\. J

~

J

4 Kolaborativni robotika
(Podpora robotizace malych a
stiednich provozu)
Intuitivni programovani robott
Bezpecnostni aktivni prvky
\_ Podpurné prostredky pro integraci
EaroTec W[ NERGUN
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« AGgressive Environment roBOT

« Hybridni sério-paralelni
architektura (4 + 3 DoF)

* Pro manipulaci v chem.
agresivnich podminkach -
priamyslové myci linky

« Specialni 3 DoF paralelni sféerické
zapésti - ochrana nachylnych
komponent (elektronika, senzory,
aktuatory)




Agebot - real testing (EuroTec JKR, s.r.0.)




SAVA NDT robot (UJV ReZ, a.s.)

« 5 DoF robot specialni architektury
+ NDT komplexnich potrubnich svart (JE)

G weldGenerator s w— prp—— —PE@

Typsvaru | Nastaveni  Synchronizuj

Obvodovy - vnitini (0) [
Obvodovy - vnéjsi (Q) Ctrl+Q Nahied umisténi robotu ke svaru
Podélny (P) CtileP DA2
Ntrubek (N) CtileN

Podéiny v kolenu - vnitini (K) Ctri+K
Podény v kolenu - vnéidi (L) Ctrlsl 0

Primér prib&Z. potrubi (ON2) [mm] 584
Vzd. mezi segmenty (D) [mm} 10
Désa segmentl (L) [mm] 50
Vzd. od svaru (C) [mmj 50

Déxa svaru (1) [mm]

vt oo oot [

Smér pohybu o v
Typ pon, S rozmténim ¥,
b Generované body
Wterpolace bodu pro REX
Generovni bodl 100%
4:0_361_361_D5_LSD_CW.1xt v | rae
Altualni segment AT

S

Statitica generovanych bod pro REX ® @)
Close Pos Close Rot Velocity
elocity factor

Podet segmentl wr

Poet generovanych bodl 10870

© Prvni bod méFeni
X Y Z Rotl Rot2
181 0 0 1571 -1.571

Not powered

Celovy Zas vypoltu [s] 01

Vystupni soubor

+ o+ o+ o+ o+

Not powered

i >

Generatory trajektorie a optimalizace

X, z Rot1,
+ l0.00 - + 0,161 = +|0.00 -
Axis position
0.000 -0.000 170.7 0.000 -0.000
ind] Id] (2] ] ]
Group position
X Y z Rot 1 Rot 2

0.0 0.000
] frad]

DNSDNIDN2 d L | c
31 361 0 5 S0 0 0

\ HMI interface (vizualizace)




SAVA- realné testy (U)V, a.s. - experimentalni hala)




Robot pro NDT obvodovych potrubnlch
svartl (Skoda JS, a.s.) ¢ :

2 DoF robot pro obvodové svary potrubi

Unikatni systém fizeni napnuti v ozubeném
remenu dvéma pohony (eliminace
proklouznuti)

Pfenosné, kompaktni reseni

Patent (CR, Rusko, Ukrajina) B ‘ =
Smluvni vyzkum (Skoda JS, a.s.) gV A
Funkcni testy - pfipraveno pro NDT




Robot pro jednoduché obv. svary - ukazka z testu




Ponorka pro inspekci zaplavenych technologii
(UJV, a.s.)

« 6 DoF, vzdalené operatorské rizeni

« NDT and vizualni inspekce

« Motorizovany podvozek pro inspekci povrchu
(stény, dna)

« Inercialni navigace, zpracovani obrazu pro
navigaci (sledovani svart)

« Prenosny design

- .':
¢ Power supplies,
communication
electronics

6o;trol and
W\

sensor electronics

Control units of thrusters
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Ponorka- ukazka z testovani (experimentalni bazén)
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Mini robot ALICE pro vyukové

* 4 DoF sériovy robot

« Unikatni karbonova konstrukce ramen +
miniaturni aktuatory (Maxon motory + Harmonic
Drive prevodovky)

« Vyuka: kinematika a dynamika robotu, metody
vizualni zpétné vazby, ...

ucely

12



ALICE - demonstrace




botika
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ni programov
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(intuitiv ani robotu)
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Navadéni za rukou pres silovou/momentovou
bunku (fizeni podajnosti)

15



Zaznam trajektorie pohybu s
postprocesingem dat

6 DoF mysS na koncovém
efektoru robotu (levna
alternativa k F/T senzoru)

Vedeni robotu za rukou

Limitace max. rychlosti a limitu
kloubu, pfechody singularit

Algoritmy zpracovani
zaznamenanych dat (vyhlazeni,
parametrizace trajektorie,
interpretace do RS robotu)
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Testovani - uceni specifické trajektorie
operatorem




Dalsi planované projekty

NiTinol actuators
y Motorized actuators

Integrated electronics

Snake-like robot se standardni
motorizovanou ¢dsti a alternativni casti
(draty s tvarovou paméti, microaktudatory)

UV, a.s.)

Robot ,Vodnik" do vnitfnich prostor
pramyslovych mycek

(Eurotec JKR, s.r.o.)

Robot pro navijeni mfizek a katod
elektronek

(TESLA ElectronTubes, s.r.o.)

NETrobot pro vizudlni inspekci
linek VN

(Energon Dobfis, s.r.o.)
Kolaborativni robot s vlastnimi
vyvinutymi motorizovanymi klouby a
elektronikou

(Integrated Micro-Electronics Czech
Republic, s.r.o0.)

Robot pro NDT natrubku vika
reaktorové nadoby z vnitiniho
povrchu

(Skoda JS, a.s.)

Paralelni zaklada¢ pro primyslové myci
linky

(Eurotec JKR, s.r.o.)
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Dékuji Vam za pozornost.
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