Priloha €. 2 — Technicka specifikace

Nazev verejné zakazky: MoVI-FAI — Malé robotické pracovisté

IDENTIFIKACNI UDAJE ZADAVATELE

Obchodni nazev: Univerzita Tomase Bati ve Zliné
Sidlo nam. T. G. Masaryka 5555, 76001 Zlin
ICO: 70883521

Rektor: prof. Ing. Petr Sdha, CSc.

Tento material obsahuje technicky popis obecnych pozadavki a podrobnych parametri poza-
dovanych pro vytvofeni Laboratofe inteligentnich robotickych systémi. Laboratot je vytva-
fena jako univerzalni prostfedi pro ziskani znalosti a dovednosti vysokoskolskymi stu-
denty bakalatského a magisterského stupné vysokoskolského studia zaméfeného na aplikova-

nou informatiku ve vrcholové oblasti priimyslové automatizace.

Laboratof je tvofena dvéma na sebe navazujicimi ¢astmi, pfi¢emz prvni - ,,Komplexni robo-
tizovana technologicka linka* - tvofi univerzalni roboticky systém propojujici rizné typy pri-
myslovych robotl a jejich fidici systémy viceuroviiovym dopravnikovym systémem a jeho
PLC fidicimi systémy s uplnou moznosti méteni vsech dulezitych velic¢in. Toto propojeni
umoziuje plné oteviené feSeni pro vytvareni a pouziti vlastnich algoritmt fizeni pohybii vSech
casti systému.

Druhé cast — ,,Malé robotické pracovisté* - predstavuje prostiedi priimyslovych robott s apli-
kaci pro zakladni fizeni kinematiky materialového toku v prostiedi typu kusové vyroby. Obé
¢asti robotické laboratofe jsou propojeny autonomnim kolovym servisnim robotickym systé-

mem, ktery zajiSt'uje materialovy tok mezi v§emi pracovisti obou ¢asti laboratore.
9

Tato technicka specifikace podrobné popisuje ¢ast druhou - Malé robotické pracovisté.
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Zadavaci podminky projektu Modernizace vyukové infrastruktury FAI (MoVI-FAI)

Laboratof inteligentnich robotickych systémii
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Obr. 1 Prostory s planovanou robotickou linkou a malym robotickym pracovistém
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Male roboticke pracoviste

Zdkladni robotické pracovisté

Modulové pracovisté é. 3

Modulové pracovisté ¢. 2

\ |

pdulové pracovisté ¢ 4

Modulové pracovisté ¢. 1

Obr. 1 Ramcové schéma celkového predpokladaného prostorového uspoidadani Malého robotického pracovisté

1. Obecny popis

Predmétem této ¢asti pofizeni je vyukové malé laboratorni robotické pracovisté, sestavajici ze zakladniho robotic-
kého systému, ke kterému je mozné doplnit modulova zafizeni pro jednotlivé operace. Pracovisté bude slouzit k ziskani
znalosti a dovednosti z oblasti primyslovych robott s aplikaci pro zdkladni Fizeni kinematiky materialového toku v
prostedi typu kusové vyroby.

Vsechna pracovisté -zakladni i modulova -jsou mezi sebou propojena a mohou vzajemné komunikovat a spolupracovat
diky Fidicim systémiim hardwarové (HW) a softwaroveé (SW) rozsifenymi tak, aby umoznovaly jejich propojeni s fi-
dicim systémem PLC a s nadfizenymi fidicim systémem (RS) na bazi osobniho pocitaée (PC), které musi umoziiovat
méreni vSech veli¢in, dilezitych z hlediska kinematickych problémi systému. Zatizeni bude obsahovat vlastni kom-
presor pro vyrobu stlaéeného vzduch a Gpravnou vzduchovou jednotku zajistujici plnou funkénost navrzenych pneu-
matickych podsystémd.

ReSeni a jeho dodavka musi obsahovat:

e Samostatny podrobny technicky projekt reSeni zikaznického zadani, zajiSt'ujiciho plnou HW i SW pod-
poru zakladnich i nové vytvorenych vyukovych uloh v riznych drovnich vysokoskolského vzdélavani,

¢ naslednou fyzickou doddvku hardware a software zarizeni,

o instalaci kompletniho zaFizeni do pfipraveného prostoru a jeho oZiveni,

e dodavku a demonstraci typového feSeni jednotlivych vyukovych iiloh (viz dale) véetné zdrojovych forem
programi a manuali dokumentujicich komplexni vyuzitelnost a otevienost dodaného systému pro tcely vy-
uky a nacviku dovednosti riznych tirovni vysokoskolského technického vzdelavani.

o technickou dokumentaci HW a SW s podrobnymi zdkaznickymi priru¢kami umoziujicimi pfipadné dalsi
HW i SW rozsifeni pracovisté a vytvareni novych tloh.

2.  Vseobecna technicka specifikace zarizeni pracovist’

Zakladni robotické pracovisté

Zakladni pracovisté bude obsahovat Sestiosého antropomorfniho robota s maximalnim moznym bfemenem 5kg. Ro-
bot bude pevné uchycen na zakladni desce.
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Obr. 2 Typové usporadani robota na zakladnim robotickém pracovisti

Robota musi byt mozné ovladat podle predem naucenych trajektorii pohybu nebo pomoci stacionarné umisténé kamery
nad timto pracovistém.

Pracovisté bude mit vlastni elektricky rozvadec, kde bude také umisténo PLC pro fizeni vSech aplikaci a pomocnych
operaci. Na zakladnim pracovisti musi byt také umistén ovladaci panel, ktery bude tvoien dotykovou obrazovkou a
kabelové nebo bezdratové pripojenym fidicim zaiizenim pro programovani pohybu robota (Teach Pendant). RS robota
je propojeny s nadfizenym fidicim systémem (RS) na bazi osobniho po¢itade (PC) tak, aby umoziioval méfeni viech
veli¢in, dilezitych z hlediska kinematickych problémi systému.

Robotické pracoviste bude z kazdé strany vybaveno bezpecnostnimi prvky pro uzavieni v piipadé odpojeni nékterého
z modulovych pracovist'.

Modulova pracovisté

Jsou samostatné stojici zafizeni, kterd bude mozné libovolné piipojovat k zakladni robotické stanici. Modulova praco-
visté musi byt ze tfi stran zakryta priuhlednym krytem a ze strany, ze které jsou piipojovana k zakladnimu pracovisti ¢.
1 s robotem, musi byt kryci stahovatelné zasténa. Kazdé pracovist€ musi byt snadno manipulovatelné na integrovanych
koleckach.

Modulové pracoviste ¢. 1

Je zamysleno jako pracovisteé se vstupnim dopravnikem, na které bude mozné nahodné€ umistit vstupni komponenty,
se kterymi bude nasledné robot pracovat. Rychlost dopravniku a jeho rozbehové rampy musi byt elektronicky fizeny.
Délka dopravniku bude cca 1.5 m. Na této stanici musi byt rovnéz upevnéna stacionarni kamera pro ovladani pohybt
robota na zéklad€ umisténi a tvaru manipulovaného objektu.

Nastavbou je modul 1.1, ktery bude obsahovat svételnou zavoru pro moznost ru¢niho zakladani.
Modulové pracovisté ¢. 2

Vystupni dopravnik, ktery bude tvofit stanovisté ¢. 3, bude slouzit k odkladani jednotlivych komponentd. Rychlost
dopravniku a jeho rozbéhové rampy musi byt elektronicky fizeny. Dopravnik musi obsahovat ¢idla pro kontrolu maxi-
malniho naplnéni.

Modulové pracovisté ¢. 3

Bude tvoteno vystupni paletou pro vyhovujici dily a boxem s pribé€zné meéticim ¢idlem pro dily nevyhovujici. Praco-
visté musi byt variabilni. Bude zde mozné navrhnout jakékoliv uspotadani komponent do Sablony, slozeni skladacky,
sestaveni kostek na sebe.

Modulové pracovisté ¢. 4

Tvoti kontrolni stiil, pracovisté kde bude probihat kontrola vystupnich komponent. Néstavbou kontrolniho stolu bude
stanovisté s kamerovou kontrolou komponent se zjisténim jejich vad a separaci neshodnych dilti. Tato stanice bude
upravena pro kamerové zkousky, bude opatiena tmavym krytim a osvétlovaci technikou pro zajisténi stalych svételnych
podminek v misté kamerovych zkousek.

Vstupnimi komponenty jsou mysleny riznobarevné piredméty, které¢ bude mozné stohovat, roziazovat dle tvaru a
barvy, detekovat na nich povrchové vady. Predpoklada se nejméné 5 riznych typu vstupnich komponent, které budou
optimalizovany pro odebirani robotem.
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Prepokladana struktura a ramcovy rozsah projektem Malého robotického pracovisté pozadovanvch vvukovych
uloh

Bc. uroveii uloh pro navrh a realizaci algoritmu ¥idiciho kinematiku pohybu — ,naprogramovani kinematického cho-
vani robota a materialu® a spolupraci s jednotlivymi moduly pracoviste.

Tato tfida tiloh bude zalozena na vyuziti znalosti z programovani PLC systémi a riiznych Grovni zpracovani algoritmu
Fizeni kinematiky robota (Casové sekvence pozadovanych poloh efektoru — pohyby z bodu do bodu i pohyby po
trajektoriich s definovanym ¢asem polohy na trajektorii- interpolacné zadané trajektorie) pomoci Teach Pendantu a
grafického prostfedi instalovaného v nadfizeném fidicim systému. (interni poznamka: Napftiklad pro robota ABB- Ro-
bot studio, pro robota STAUBLI- Staubli robotics Suit)

o Roboticka manipulace s typovym materidlem ze vstupniho dopravniku na vystupni dopravnik s propoje-
nymi informacemi mezi RS robota a PLC. Ulohy tesi rovnéz SW interakci RS dopravniku (PLC) a robota a
programovani trajektorie efektoru.

o Ulehy zpracovani 2D obrazu z cilem urceni tvaru, resp. barvy typového materialu

o Manipulace s typovym materidlem dopravniku s vyuzitim rozpoznani tvaru, resp. barvy typového materialu
pro vybér z riznych tvari ¢i barev.

o Ulohy na vystupni paleté pro vyhovujici dily a boxem s priibézné mé¥icim &idlem pro dily nevyhovujici.

o Ulohy na kontrolnim stole, kde bude probihat kontrola vystupnich komponent. Nastavbou kontrolniho stolu bude
stanovisté s kamerovou kontrolou komponent se zjisténim jejich vad a separaci neshodnych dilt.

o Manipulace s typovym materialem pii pouziti servisniho kolového robota pro fizeni materialového toku mezi
jednotlivymi moduly Malého robotického pracoviste.
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Technické parametry

Cast 1: PracoviSté s antropomorfnim robotem

Hodnota nabi-

C. kritéria Parametr Popis parametru Hodnota Zavainost zend uchazecem
Zavizeni zakladniho pracovisté
HW zakladniho robotického pracovisté
1. Jeden 6-o0sy robot Pracovisté je vybaveno 1 ks tohoto robota - podminka
Polomér psrfocr(ilvniho pro- Minimalni polomér je 650 mm >650 mm podminka
Upinaci sila efektoru Upinaci sila dvou a tficelistového uchopovaci systému >100N podminka
Zatéz efektoru Miniméalni dovolend hmotnost zatéze >2,5kg podminka
Presnost polohovani Opakovana piesnost polohovani chyba<+0.02 mm | podminka
Rychlosti jednotlivych
0S
1. Osa (rotace) Min. rychlost je 300°/s na ob¢ strany >300°/s podminka
2. Osa (rotace) Min. rychlost je 270°/s na ob¢ strany >270°/s podminka
3. Osa (rotace) Min. rychlost je 360°/s na ob¢ strany >360°/s podminka
4. Osa (rotace) Min. rychlost je 360°/s na ob¢ strany >360°/s podminka
5. Osa (rotace) Min. rychlost je 360°/s na ob¢ strany >360°/s podminka
6. Osa (rotace) Min. rychlost je 500°/s na ob¢ strany >500°/s podminka
Pracovni rozsahy
1. Osa (rotace) >+100° podminka
2. Osa (rotace) -150°<@<+45° podminka
3. Osa (rotace) P<+200° podminka
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4. Osa (rotace) >+180° podminka
5. Osa (rotace) >+120° podminka
6. Osa (rotace) £360° podminka
Zarizeni modulového pracovisté ¢. 1
HW modulového pracovisté ¢. 1

, , Na ném bude mozné ndhodn€ umistit vstupni komponenty, se .
I Vstupni dopravnik kterymi bude nasledné robot pracovat. D
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratote 900-1100mm podminka

Délka hlavniho doprav- | Délka pracovniho rozsahu prodlouzena o minimalni délku da- ;
] o y U . 1.2-1.5m podminka

niku nou piipadnou potiebnou doplnujici konstrukci
Pozadovany rozsah rychlost pohybu materialu ulozeného na do- T

. , . SRR . . 0 az minimalné 15 ;

Rychlost dopravniku | pravniku. Systém pohybu musi umét fizené zastavit (ne odpoje- m/min podminka
nim energie)!
, . S . . , Splnéni podminek
Bezpetnost Cely systém stac1onarn1}v10 dop’ravmku musf vyhovovat platnym CSN 260605, CSN | podminka
bezpecnostnim podminkam
26 0606
Zarizeni modulového pracovisté ¢. 2
HW modulového pracovisté ¢. 2

1. Vystupni dopravnik Slouzi k odkladani jednotlivych komponentt. podminka
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratore 900-1100mm podminka

Délka hlavniho doprav- | Délka pracovniho rozsahu prodlouzena o minimalni délku da- ;
. ” y R . 1-12m podminka

niku nou piipadnou potiebnou doplnujici konstrukei
Pozadovany rozsah rychlost pohybu materialu ulozeného na do- ey

, ) . AV . . 0 az minimalné 15 .

Rychlost dopravniku | pravniku. Systém pohybu musi umét fizené zastavit (ne odpoje- m/min podminka
nim energie)!

Cidla pro kontrolu maxi- | Dopravnik musi obsahovat ¢idla pro kontrolu maximalniho na- .

podminka

malniho naplnéni

plnéni.
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Cely systém stacionarniho dopravniku musi vyhovovat platnym

Splnéni podminek

Bezpe&nost beznetnostnim nodminkim CSN 260605, CSN | podminka
P P 26 0606
Zarizeni modulového pracovisté ¢. 3
HW modulového pracovisté ¢. 3
Vystupni paletou pro vyhovujici dily a boxem s pribézné méti-
, . cim ¢idlem pro dily nevyhovujici. Pracovi$té musi byt varia- p
L. Vystupni paleta bilni. Bude zde mozné navrhnout jakékoliv usporadani kompo- R
nent do Sablony, slozeni skladacky, sestaveni kostek na sebe.
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratote 900-1100mm podminka
Rozméry stolu Rozmeéry pracovniho rozsahu max1.5x1.5m podminka
Bezpetnost Cely systém stacmnarnllvlo dop,ravmku musf vyhovovat platnym Sodmtils
bezpecnostnim podminkdm
Zarizeni modulového pracovisté ¢. 4
HW modulového pracovisté ¢. 4
1. Kontrolni sttl Slouzi k odkladani jednotlivych komponenti. podminka
Vyska Vyska hlavniho dopravniku nad podlahou laboratote 900-1100mm podminka
Rozméry stolu Rozméry pracovniho rozsahu Max 1.5x1.5m podminka
. Nastavbou kontrolniho stolu bude stanovisté s kamerovou kon-
Kamerova kontrola kom- cou o . , . :
trolou komponent se zjisténim jejich vad a separaci neshodnych podminka
ponent r10
dila.
Cely systém staciondrniho dopravniku musi vyhovovat platnym Splnéni podminek
Bezpetnost Y8y p vy PIatym |~ 9N 260605, CSN | podminka

bezpecnostnim podminkam

26 0606
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