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Hlavni cile vyzkumu v robotice

» Nestandardni robotické aplikace (Feseni na miru)
» Pozadavky a specifikace plynouci od prumyslovych partneru

» Model based design (od matematicko-fyzikalniho modelu po
prototyp)

» Optimalizace navrhu a predimplementacni analyzy

» Vlastni real-time fidici systém REXYGEN (vCetné podpory
PLCopen motion control a mnohé dalsi)
W REX

» Uzka spoluprace s pramyslem (projekty, smluvni vyzkum)
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Proces ,zrozeni“ noveho robotu

(Poiadavky pramyslového partnera)
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(Korekce HW/SW realizace)

(Uvedeni do provozu, predani partnerovi, vystup projektu, patent, uzitny vzor, )

Viastni HW/SW reseni pro R&D v robotice:

SW: Ridici systém REXYGEN (www.rexcontrols.cz)
HW: Ridici poé&ita& AIC, Monarco HAT
HW: Servozesilova¢ pro malé vykony AMC

AMC

(Advanced Motor Controller)

e g . ) . Monarco HAT
HW: Specialni jednoucelové desky (komunikace, senzorika, ...) (Raspberry Pi => PLC / mini industrial PC)



Specialni roboty pro nedestruktivni testovani

Automatické robotickeé testovani
Seml automatlcke testovam iy f

Rucnl testovanl

Presnost Opakovatelnost Ergonomie Bezpecnost
R&D Cena

KATEDRA

KIBERNETIY I @SHBDH gl‘%\”f = Nova prototypova reseni

QTIS SKODA JS a.s. K_/\’ﬁ.
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SAVA NDT robot (UJV Rez, a.s.)

* 5 DoF robot specialni architektury

*  NDT komplexnich potrubnich svart (JE)
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HMI interface (vizualizace)




SAVA — redlné testy (UJV, a.s. — exp.hala)



Robot pro NDT obvodovych svarti (Skoda JS, a.s.)

e 2 DoF robot pro obvodové svary potrubi

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

* Prenosné, kompaktni feseni
« CR patent (SJS + ZCU, €. spisu: 306666)
*  Smluvni vyzkum (Skoda JS, a.s.)

* Funkcni testy — pFipraveno pro NDT
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Robot pro jednoduché obv. svary — ukazka z testu
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Ponorka pro inspekci zaplavenych technologii (UJV, a.s.)

* 6 DoF, vzdalené operatorskeé rizeni
 NDT and vizualni inspekce

* Motorizovany podvozek pro inspekci povrch( (stény,
dna)

* Inercidlni navigace, zpracovani obrazu pro navigaci
(sledovani svar()

* Prenosny design

% o
g Power supplies,

- communication

Control and electronics

 sensor electronics .
O\

Control units of thrusters




Ponorka — ukazka z testovani (exp. bazen)
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ROBIN - Manipulator pro ROBotické INspekce (UJV, a.s.)

* Maly a kompaktni design

* 6 fizenych os kloubU unikatni konstrukce

* NDT and vizualni inspekce v omezenych
prostorech

e Urcen pro samostatné pouziti nebo pro montaz na
manipulator

* Integrovana elektronika (servoménice Faulhaber,
IMU, abs. enkodery)

« R&D v ramci projektu TACR s UJV Re? a.s. jako
navazujici ¢ast 6 DoF robotu standardni
architektury

* Opt. fizeni pohybu (obchazeni singularit, vyhybani
se polohovym limitdm kloub)

e Ve fazi prvotniho prototypu

ZAPADOCESKA UNIVERZITA V PLZNI



ROBIN- ukazka koordinovaného pohybu

ZAPADOCE




Robot Staubli — NDT kontrola natrubku vika reaktorove
nadoby (Skoda JS, a.s.)

* Stadardni robot Staubli TX 40 (RX 160L)

e Kontroler robotu v rezimu vzd. fizeni => povelovani
jednotlivych kloubU pres EtherCAT

* Vlastni fizeni (SW: REXYGEN, HW: AIC)

* Polohovani 2DoF pasivniho drzaku NDT sondy na '7%’!‘8 b
povrchu navaru natrubku vika

* Vlastni planovac trajektorie pohybu

* Virtudlni realita (HMI, vizualizace pro testovani)

* Realné testovani na makete vika reaktorové
nadoby

* Bezpecnostni subsystém (F/T burika)
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Staubli TX40 — ukazka z testovani
(maketa vika reaktorove nadoby)

Testy rohotu Staubli TK40

NDT natrubku vika reaktoru

260, KKY iy
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Dalsi roboty pro specialni aplikace

NETrobot pro vizualni inspekci Robot ,Vodnik“ do vnitinich prostor
linek VN pramyslovych mycek
(Energon Dobfis, s.r.0.)

(Eurotec JKR, s.r.0.)
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Nadstavby standardnich prumyslovych robotu

L, L, . Navadéni 6DoF mysi

Podpora pro intuitivni programovani robotu (Staubli TX 40 + 3Dconnexion SpaceMouse)

* R&D reseni pro programovani robotd béznymi
operatory vyroby

» Klicové pro robotizaci malych/stfednich podnik( s
malosériovou vyrobou

* Prioritné uréeno pro pramyslové roboty s ¢astec¢né
otevienou moznosti fizeni (Staubli — UniVAL, UR
robots, ...)

* Moznost snadno programovat ,,ukazanim®
komplexni trajektorie pohybu

* Vyvoj aplikace postprocesoru snimanych dat
(interpolace/aproximace, parametrizace pohybu,

hlidani limitd robotu, atd.)
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Programovani robotu pomoci 6DoF mysi (+ postprocesor)

1

ZAPADOCESKA UNIVERZITA V PLZNI WWW.ZcU.c2Z




Dekuji za pozornost

Martin Svejda / msvejda@kky.zcu.cz



