LS

uj 0

SENSORS - DRIVES - AUTOMATION

robotiz




S.D.A. je piednim dodavatelem komponentii primyslové au-
tomatizace, robotl, trolejovych vedeni, napajecich systémi své-
tovych znacek se Sirokym sortimentem vyrobkid. Nase feSeni
nadly své uplatnéni v mnoha slovenskych i ¢eskych spole¢nos-
tech (VW, Skoda, KIA, Hyundai, U.S. Steel, Continental, Samsung
atd.).

S 20 letymi zkuSenostmi v oblasti primyslové automatizace
Vam dokazeme nabidnout Sirokou Skalu robotickych aplikaci v
riznych primyslovych odvétvich.

Mezi naSe zkuSenosti a reference patfi aplikace: manipulace,
montaz, paletizace, baleni, obsluha stroj, zakladani a vykladani
(CNC, vsttikolisy), bodové a obloukové svarovani, lisovani, od-
jehlovani, brouseni, leSténi, lakovani, aplikace lepidel, lisovani

o r 4 r v
PRUMYSLOVE ODVETVI a podobng.
AUTOMOBILOVY
PRUMYSL POTRAVINARSTVI
SLEVARENSTV|
JEDNOUCELOVE )
DREVO-
STRS;ELAU“,J_'E:'CH POLOVODICE ZPRACUUJICI
PRUMYSL

8 / Roboti Kawasaki

11 / Kawasaki hotové paletizacni buiiky

14 / Kawasaki fidici moduly

15 / K-TRACK - Linarni 7. osa

16 / K-Positioners pro svarovaci aplikace

18 / Svareci systémy K-Arc, K-Spot

20 / Revoluce ve svarovani FSJ/RFSJ

24 [ TREND Manager - K-IDE - progr. SW

25 / K-Roset - simulaéni software

26 / K-Shuttle / Tranbo - robotické AGV voziky

27 [ Successor - adaptivni systém

28 / Humanoid Kaleido / Medicaroid

29 / DOOSAN - Kolaborativni roboti

{33 / Homberger - nadstavba pro Doosan

34 / Kolaborativni roboti Kawasaki - duAro
dvouramenny SCARA robot, fada CL

36 / OnRobot - kolabor. chapadla a nastroje

40 / AIM robotics - bezvzduchové
davkovace tekutin

41 / gb robotics - antropomorfni robot. ruka

SD-A

SENSORS - DRIVES - AUTOMATION

C/IPTRON .

CONTRINEX)

CHEMICKY
PRUMYSL

42 | Smartshift - vyméniky nastroj
43 | Smart Robots - asisten¢ni systém pro koboty
44 [ OptiSolutions - 2D/3D Vision
46 / Coval vakuové uchopovace
/ Shibaura Machine dual-arm kobot
47 | Deutschmann prevodniky kom. shémic
/ LED2WORK - priimyslové osvétleni
48 / Shibaura Machine SCARA roboti
50 / Shibaura Machine TV kloubovi / kartézské
systémy
51 / YAMAHA SCARA roboti
53 / YAMAHA kartézskeé systémy
54 [ YAMAHA 1-osi roboti
59 / YAMAHA modularni linearni dopravnik
60 / Soft Robotics - jemny uchopovaé
61 / Paletiza¢ni hlavy
62 / Coval vakuova uchopovaci technologie
64 / Ferrobotics - pruzné pfiruby a nastroje
65 / AMTRU - robotické kovoobrabéni
66 / iXTUR - magneticka chapadla

B K Kawasaki

Robotics
= VAHLE

-\ SMART
ROBOTS

5 SMARTSHIFT

Garantell.

ELEKTRONIKA

68 / RSP - pfisluSenstvi pro roboty

69 / Inxpect radarovy bezpe¢nostni systém

70 / CONTRINEX - bezpecnostni optické zabrany
71 / Gamma System - bezpe¢nostni komponenty
72 / DINA - bezpec¢nostni PLC a relé

73 / Garantell - bezpeénostni oploceni

74 | Ochranné navleky na roboty

75 / PouZité roboty

76 / ARS - podavaci, kamerové a RTG systémy
78 / Gideon Brothers - mobilni roboti (AGV / AMR)
80 / Mondragon Assembly - technologické linky
82 / VAHLE - pohyblivé napajeni a datova komunikace
84 / TOSIBOX - vzdaleny pfistup pres VPN

86 / icotek - kabelové prichodky

87 / CAPTRON - kapacitni tla¢itka

88 / Vyvoj svétového robotického trhu

90 / Inteligentni kamerové vidéni Sanezoo

94 / Monitorovani robotickych procesi

96 / Vyukovy robot Kawasaki Astorino

98 / Aplikace
poosan

icotek =

«YAMAHA

|Eﬁt Deytschmann




Paletizace / depaletizace

Montaz

iy """4"." _l-r?

Obsluha strojd (CNC, vstrikolisy)

FJ"

Frikéni bodové spajenti

Obloukové svarovani MIG / TIG

Bodové svarovani

Manipulace s materialem

(Odstranovani materialu

Lakovani / stfikani barvy

Cisty provoz / polovodice / IT

Nanaseni tmel, lepidel, silikonl

Brouseni / leSténi

Rezani / fezani zavit

Ohranovani a odjehlovani

Pick & Place

I.m.ir.,

aaf
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Uvodni schuzka

v

Audit oblasti

H

v

Obhlidka na misté:

existujici aplikace,

periferni zafizeni,
pracovni prostor atd.

Identifikace procesu k robotizaci
na zakladé vyrobnich operaci

; Navrh optimalniho
v : procesu

£y ROZG8lEN] roboizovaného proces %
na jednotlivé ukoly

é.,..,..,,.._..". NEUI"EE"? pDh}f'h kompnnﬂﬂm
Zavedeny :

v

pohyb komponentu
Dalii studium procesu
na uréeni pohybu komponentd

Plan robotizovaneho procesu
od zacatku do konce

Nevyhody Vyhody
robottl robotd

_ Produktivita ]
r.ﬁ‘
Kvalita ]




Sidlo S.D.A. - Banska Bystrica, SK

S.D.A. s..0. je na trhu od roku 2000 a nabizi Siroky sortiment
primyslovych robotii s riznorodym pfisluSenstvim, stejné
jako kompletni roboticka feSeni, servis a odborna Skoleni.

,Mira robotizace na Slovensku vibec nesleduje svétové tren-
dy. Drtiva vétSina malych a stfednich podnik(i vaha, zda vibec
robotizovat a v jaké mite, a odklada rozhodnuti na pozdéii.
Osobné si myslim, ze pokud s tim nezacnou ted, tak mnoho
z nich bude mit opravdovy problém ,,pfezit“ nasledujici 3 roky.“

Ing. Jaroslav Filo
jednatel S.D.A. s.r.0.

Centrala Kawasaki Robotics - Neuss, DE

Kawasaki Robotics GmbH je dcefina spolecnost japonské Kawa-
saki Heavy Industries Ltd. Je to evropska centrala a provozuje
sit distributor(i roboti Kawasaki. Sidli zde také némecka pro-
dejni organizace véetné prodejnich, servisnich a technickych
oddeélen.

PR Sl

SDA

SENSORS - DRIVES - AUTOMATION

Centrala Kawasaki Robotics - Krakov, PL

Kawasaki Robotics CEE HUB zodpovida za rozvoj prodeje,
marketingu a spoluprace ve 12 zemich stfedni a vychodni
Evropy. Ma sidlo ve stfedisku ASTOR Robotics Center v pol-
ském Krakové. Je to distribuéni centrum robot(, sklad zafizeni
Kawasaki Robotics i Skolici stfedisko robotiky.

N Factory
of the Future




Vitejte v robotickém centru A:R:M

ro botizuj.to »*
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- RISHOWROOM

pro motorkovy ram
Kawasaki Ninja

Manipulacni robot
Kawasaki RSO25N

 Svarovaci robot BAOOG6L

* Linearni pojezd TRK500
s délkou drahy 3 m

* Nejnovéjsi kontroléry F60



Roboti Kawasaki

Viyrobee robotl Kawasaki ma jiz 53letou tradici. V roce 1969
vyrobili v Kawasaki prvniho robota. Od této doby vyvijeji a vy-
rabéji velmi kvalitni a efektivni primyslové roboty. Samotni
roboti, jejich Fidici moduly se SW prostfedim vytvari dokonalé
,State-of-the-art“ technologie.

Siroké portfolio robot(i pomaha zakaznikiim ke zvy$eni produk-

|t pOBOTI Kowasoki
- Na cklodé v eV

Mala a stfedni uzite¢na nosnost robott
az do 80 kg — rada R (RS)

H ¥ Kawasaki

Robotics

tivity a samozfejmé také kvality v rliznych primyslovych od-
vétvich. Kawasaki hraje prim v sektoru polovodici, kdyz mani-
puluje se soucastkami s hmotnosti nékolik gram{. V opaném
sektoru, napfiklad pfi manipulaci s velkymi odlitky, existuiji
aplikace, kde roboti manipuluji s 1.500 kg tézkymi predmé-
ty. Mezi jejich nejvétsi zakazniky patfi koncern TOYOTA, jako
i dalSi svétové automabilky a jiné primyslové podniky.

400 - 1000 robotii skladem v EU/ dodéani do 5 dnii

Extrémni Zivotnost az 25 let hez vétSiho servisu.

RS020N

RSOOSN RSO05N/005L | RSO0GL/010N | RSOO7N/L*2*3 | RSO13N*2 RS016X | RSO10L/020N 050N (())géN

Aplikace (XX XY
Pocet os (volnosti)

Nosnost (kg) 3 5 6/10
Maximalni dosah (mm) 620 705/903
Opakovatelnost (mm) +0,05 +0,02/+0,03
Hmotnost robota (kg) 20 34/37 150
Moznosti montaze
Ridici modul EU/CE

©® Montaz

E70/F60 E71/F60

Nanaseni lepidel ® Obsluha strojd

E01/E40/F60

1650/1450 _- 3150

+0,05/+0,04 '+0,02/+0,03

CEsee [0 s 20 5%

(XYY Y]
6

15 10/20 30/50/80

1925/1725 2100
+0,03 +0,15 +0,06/%0,05 +0,07
na podlahu, ze stropu

EO2/E42 EO01/E40/E91  E02/E42

Manipulace s materialem © Paletizace Obloukové svafovani

*1: Vzhledem k ISO09283 *2: Over Drive Mode - zrychleny cyklus *3: 1 kg zatéz - ¢as cyklu RS007N - 0,46 s; RS007L - 0,59 s

8




YFOO3N

Delta roboti / Pick & Place

-fada Y ‘
Aplikace o0
Pocet 0s Standard 4
(volnosti) Option . 5
Nosnost (kg) 2 3
Poziéni opakovatelnost*! (mm) +0,04 +0,1
Dosah ramene prostor/hloubka (mm) 600/ 200 1300 / 500
Hmotnost robota (kg) 60 145
Moznosti montaze ze stropu
Ridici modul EU/CE E91 &

° ° , . » (ol

Velka uzite¢na nosnost robotu
az do 300 kg - fada Z (ZX, ZT, ZH)

ZX130S/130L/165U/2005/300S ZH100U ZT1305/165U/200S ZT130Y/165X/165Y
o000

Aplikace o000 XYYy’

Pocet os (volnosti) 6

Nosnost (kg) 130/130/165/200/300 100 130/165/200 130/165/165
Maximalni dosah (mm) 2651/2951/2651/2651/2501 1634 3230/3230/3230 3130/2830/3130
Opakovatelnost™ (mm) +0,3 +0,3 +0,3 +0,3
Hmotnost robota (kg) 1350/1400/1350/1400/1400 750 1550/1550/1600 1665/1650/1665
MozZnosti montaze na podlahu policove / podstavcové

Ridici modul EU/CE

Montaz Manipulace © Paletizace Bodové svarovani
*1: Vzhledem k 1ISO09283




MG15HL
Extra velka uziteéna nosnost robotu :
a2 do 1.500 kg — Fada M (MX, MT, MG) !_ _
i} — 3

= ey
\‘-"
MX350L MX420L MX500N MX700N MT400N MGTOHL MGT5HL
o0

Aplikace
Pocet os (volnosti) 6
Nosnost (kg) 350 420 500 700 400 1000 1500
Maximalni dosah (mm) 3018 2178 2540 2540 3503 4005 4005
Opakovatelnost (mm) +0,5 +0,5 +0,5 +0,5 +0,5 +0,1 +0,1
Hmotnost robota (kg) 2800 2800 2750 2860 2600 6500 6550
Moznosti montaze na podlahu policové / podstavcove na podlahu
Ridici modul EU/CE E04 E02 E28

° °

BX200L

Roboti pro bodové svarovani
- fada B (BX)

BUO15X BXP110L | BX100S | BX100N |BX100L/165L/200L | BX130X | BX165N | BX250L/300L [BT165L/BT200L{ BX200X
°

(XY XY (XYY YY)

Pocet os (volnosti) 7 6 6

Nosnost (kg) 15 110 100 100  100/165/200 130 165 250/300 165/200 200
Maximalni dosah (mm) 28815 2200 1634 2200 2597 2091 2325 2812 3151 32
Opakovatelnost (mm)*! +0,06 +0,06 +0,06 +0,06 +0,06 +0,06 0,06 +0,07 +0,08 +0,3
Hmotnost robota (kg) 590 740 720 740 930 970 903 1460 1100 1450
Moznosti montaze na podlahu pgggfgycéoéé na podlahu
Ridici modul EU/CE

©® Montaz © Nanaseni lepidel ® Obsluha strojii  Manipulace s materialem © Paletizace Obloukové svarovani ® Bodové svarovani
*1: Vzhledem k 1ISO09283
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-
CP500 - 2500 cykli/h — .

Nejrychlejsi robot ve své tridé!

P roboti s funkci Setfeni elektrické energi Il B 5
CP roboti s funkci Setfeni elektrické energie \ *s

- pfi zpomalovani pohybd generuji el. energii
(rekuperace). Uspora energie az do 40% -

ro¢né usetfi na el. energii 600 - 900 € ™ - CP500L

Paletizacni roboti -

az do 500 kg - fady RD, ZD, CP é
Aplikace (X
Pocet os (volnosti) B 4
Nosnost (ko) 80 130 250 180 300 500 700
Maximalni dosah (mm) 2100 3255 3255 3255 3255 3255 3255
Opakovatelnost (mm)*2 £0,07 +0,5 +0,5 +0,5 +0,5 +0,5 +0,5
Hmotnost robota (kg) 540 1350 1350 1600 1600 1650 1750
Ridici modul EU/CE E03 E43 E03

HOTOVE Begey s

- Ko
EtE - hotové paletizaéni buriky £ ponenty ckladen,




Roboti pro obloukové svarovani

- fada BA/RA

Aplikace

Pocet os (volnosti)
Nosnost (kg)

Maximélni dosah (mm)
Opakovatelnost (mm)*!
Hmotnost robota (kg)
Moznosti montaze
Ridici modul EU/CE

6 13
1445/2036 1492/2093
+0,06/+0,08  +0,04/+0,06
150/160 260/280

F60, FO1, EO1 FO1/F02

" [
-
BAOOGN/L BAO13N/L RA00SL RAO06L RAOTON RAOT0L RAO20N
[ ]

6
5 6 10 10 20
903 1650 1450 1925 1725
+0,03 +0,06 +0,03 +0,05 +0,04
37 150 150 230 230
na podlahu, ze stropu
E71 EO1

Lakovaci roboti do vybusného prostredi
- fada K (KF, KG, KJ)

Aplikace
Pocet o0s (volnosti)

Nosnost (kg)

Maximalni dosah (mm)
Opakovatelnost*! (mm)
Hmotnost robota (kg)
MozZnosti montaze
Ridici modul EU/CE

©® Lakovani
*1: Vzhledem k 1S09283

12

KF121 KF192/193/194

5 Zapésti: 12
Rameno: 20
1973/1973/1978
+0,5

690/720/750

1240
+0,2
140

KF262/263/264
6

Zapésti: 12
Rameno: 20
2665/2665/2668
+0,5
720/740/770

na podlahu, na sténu

E47

KJ264/314

6/6/6/7
Lapésti: 15
Rameno: 25
2640/2640/2640/3100
+0,5
540/530/530/720
na podlahu/policové/na sténu

Zapésti: 20
Rameno: 30
2665
+0,5
795




o

P A

Lékarsti a farmaceuticti roboti
do Cistého prostredi - fada MC, MS

MS005N

MCO04N MS005N

Aplikace (X
Pocet os (volnosti) 6 7
Nosnost (kg) 4 5
Maximalni dosah (mm) 505,8 660
Opakovatelnost (mm)*! +0,05 +0,1
Hmotnost robota (kg) 25 50
Moznosti montaze na podlahu, ze stropu na podlahu, ze stropu
Ridici modul EU/CE E70 E70

° )

NT520

Cisti roboti pro elektrotechnicky
priamysl/elektroniku/polovodice - fada NT

Pocet os (volnosti)

NT410 NT420 NT510 NT520 NT620
4 % 4 5

Maximalni dosah (mm) 1230 1280 1230 1280 1250,7
Opakovatelnost (mm) +0,1




Ridici moduly Kawas B Kawasaki

Robotics

Kombinuji vysoky vykon, bezprecedentni spolehlivost, mnoho
integrovanych funkci s jednoduchym ovladanim v kompaktnim
provedeni. ZvySeny vykon procesoru (CPU) umoziiuje presnéjsi
fizeni pohybi a rychlejsi spusténi aplikacniho programu robota.

NOVINKA

-

F60 E7S E94 E01/02/03/04

Evropa F60 E70/71/E91 E01/02/03/04
Systém pohonu plné digitalni pIné digitalni pIné digitalni

. L jednoduché bodové uceni jednoduché bodove uceni jednoduché bodové uceni
Zpisob programovani nebo AS programovani nebo AS programovani nebo AS programovani
TP pfenosny panel barevny LCD barevny LCD barevny LCD
Pamét (MB) 16 8 8

Externi Bezpecnostni stop, podrzet atd. Bezpecnostni stop, podrzet atd. Bezpecnostni stop, podrzet atd.

I/0 signaly ~ Vstupy 16 (max. 144) 32 (max. 96) 32 (max. 96)

Vystupy 16 (max. 144) 32 (max. 96)

32 (max. 96)

S uzavrené s rlezpigydrm chlazenim otevrené s(gggney[q)chlazemm uzaviené s nepfimym chlazenim

Hmotnost (kg) / rozméry (mm) 8,3/8300xh320xv 130 30/40 40/40/45/40

*1 Uzaviené s nepfimym chlazenim pro provedeni E91

*2 Vestavéna funkce 2D vision/ kamerovy systém bez pfidavného PC
*3 Funkce Setfeni energie 10 — 30%

*4 - Nejmensi a nejlehéi na trhu

- loT funkcionalita Bluetooth/tablet

- pro rzné sbérnice, elektrické provedeni NPN/PNP

- s bezpecénostnimi funkcemi

- CE/UL NejlehCi TP na robotickém trhu - 870 g

Barevny LCD - TP pfenosny panel
pro Fidici moduly

Jeho vyhodou je velmi lehké provedeni TP a optimalni vyvazeni pro odleh€eni programovani.
Operator ma nyni moznost pres TP zapnout motory, také aktivovat cyklovani. Navic doSlo k im-
plementaci novych funkei ,,obrazovky jednoduché navigace* a ,,prepinani layoutt pro jednodussi
ovladani“. Novy TP umoziuje také zobrazit 2 simultanni okna na obrazovce pro nejrliznéjsi
potfebné informace (napf. informace o poloze a o signalech).

EX verze TP



K-TRACK - Linearn i rasald

Posuvné osy K-Track pfidavaji robotiim Kawasaki dalSi osu, ¢imz
vyrazné rozsifuji jejich pracovni rozsah. Zadné dodate¢né vybave-
ni neni nutné, linearni osy jsou fizeny pfimo pres fidici jednotku
robota. Jediny robot tedy dokaze obslouZit nékolik stanic a obrob-
kil sou¢asné, coz snizuje pocet potfebnych roboti.

TRK1000

Nosnost 800 kg 3000 kg
Maximalni rychlost 2m/s 1,6 m/s
Opakovatelnost +0,02 mm +0,02 mm

2m

Délka zakl. modulli

ularni integrovany systém pro presun robotli Kawasaki
b o

T

/(awa,(’akl' K’TRACK

_ Na ckladé v EV
o Doo(a'm' 1-2 t};d"lf



K-POSITIONER R vasak]

Systém polohovadel

K-polohovadla mohou snadno manipulovat s predméty az do
hmotnosti 1.000 kg. Kazdé z polohovadel mize byt ihned do-
dano se standardni konfiguraci nebo miize byt pfipraveno ve
specialnim provedeni, které vyhovuije individualnim potfebam za-
kaznika. K-polohovadla jsou zalozeny na modularni konstrukéni
platformé. To umozriuje snadno ménit polohovadlo a pfizplisobit
jej ménicim se vyrobnim potfebam.

VLASTNi NAVRH K - POLOHOVADLA
POLOHOVADEL
« CASOVE NAROCNY « HOTOVY VYROBEK, SKLADEM,
« DRAHY DODAVKA IHNED

* LEHCE A RYCHLE ZPROVOZNITELNE

o LEHCE ADAPTOVATELNY SYSTEM
NA NOVE VYROBKY

Rychlé dodani
Jednoducha instalace

Zakladni jednotka Jednoosa polohovadla

Pocet os & 1 &1 & 1 & 4 @2
PoCet stanic 1 1 1 1 1
Nosnost (kg) 60 - 3300 150-600 125-1000 125-500 125-600
Rozmér sestavy (mm) ¢ 1120 mm ¢ 1120 mm ¢ 700 mm ¢ 1120 mm ¢ 1120 mm

Externi osa Kawasaki,
Pohon Externi osa Kawasaki, plna synchronizace s pohybem robota plna synchronizace
s pohybem robota

Zména polohy pfi
svarovani

ne ne ne ne ne




Modularni feSeni polohovadel
FleX'b'Inl’, funkénl’, JedHOdUChé Jednoosé polohovadlo s oporou Jednoosé polohovadlo s oporou

pro dlouhé svarence [ . pro dlouhé a té7ké svarence
Zakladni jednotka "1 i

pro rozsiteni jednoosého
Dvouosé polohovadlo polohovadla

Multi-polohovadlo ,H* pro aplikace
s vysokou produktivitou

Jednoosé polohovadlo
s vertikalni rotagni osou
(otocny stl)

Multi-polohovadlo ,K“ k Gispore
prostoru v aplikacich s vysokou
produktivitou

Indexer Multi-polohovadia

@ 1 @3 @3

2 2 2
250-500 125-500 125-1000
¢ 1100 mm ¢ 1120 mm ¢ 1120 mm
Dvi pozice Indexovana osa s dvémi polohami

0° 2 180° + 2 externi osy Kawasaki - pina
synchronizace s robotem pfi svafovani

ano ano




Robotics

K_ Arc a K_ B Kawasaki

Svarovaci systeé

Svarovaci systémy Kawasaki K-Arc a K-Spot jsou navrzené
pro rychlé dodani s pfimou montaZzi, jednoduchym progra-
movanim, které zabezpecuje flexibilitu pro budouci projek-
ty.

Zékaznik ma tedy vzdy na vybér Siroky vybér robotli Ka-
wasaki pro procesni a manipulaéni operace, cemuZ také
odpovida velikost samostatnych svarecich bungék.

Bodovy svarovaci robot Kawasaki z fady B je kompaktni,
lehky a umozfiuje vysokou rychlost svarovani spolecné
s presnéjSim polohovanim jednotlivych bodd. Jeho kon-
strukce dutého ramene umoznuje vedeni kabelll a hadic
vnittkem robota a také pres jeho zapésti (flange).



Svarovaci systémy K-Arc a K-Spot

od Kawasaki

e Jsou navrzené pro rychlé zprovoznéni aplikace, mo-
hou bézné fungovat do 24 hodin od jejich dodani

e NejvhodnéjSi svafovaci roboti jsou v fadé BX pro bo-
dové svarovani a v fadé BA pro obloukové svafovani

e Umoznuiji pInou flexibilitu pro budouci projekty, vykon-
nost a optimalni rozpocet

e VSechny varianty ZS byly vyvinuty na zakladé zkuSe-
nosti s jiz instalovanymi systémy v Siroké Skale apli-
kaci po celém svété

*  Robotické burky jsou dodavané jako hotovy celek,
véetné zabezpeceni podle nejnovéjSich evropskych
norem

e (tocné stoly mohou byt manualni, poloautomatické
a plné automatické

e Kawasaki poskytuje Skoleni pro manazery, programa-
tory i operatory, aby maximalizovalo nasazeni svaro-
vacich feSeni

Roboti fady BA pro obloukové svafovani maji design leh-
kého ramene a motory s dostate¢né vysokym vykonem.
Proto nabizi svym uZivatelim vysokou rychlost, opakova-
telnost a stejnou orientaci svari. Rameno i zapésti robota
jsou duté, coz umoznuje jednoduché vnitfni vedeni svaro-
vaciho dratu a plynové hadice vnittkem ramene a zapésti.

Zakaznikm proto pfinasi rychlejsi a kvalitnéjsi svafovani,
rychlejsi programovani, vysokou spolehlivost, cenovou do-
stupnost a rychlou navratnost realizované investice.

_ Ckladem 2 buriky

. [ibovolné kowfigurace
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Robotics

Friction Spot J¢

VYHODY FSJ

Nizka spotfeba energie

V bézném procesu svarovani hlinikovych slitin jsou v souc¢asné dobé po-
tfeba desitky tisic ampér pro provedeni odpovidajiciho poZzadovaného sva-
ru. FSJ nevyzaduje velké dodavky elektrické energie, které jsou obvykle
potfebné pro provoz béznych svarecich zdroji. Svareci pistole FSJ je po-
hanéna jen dvéma servomotory, jeden slouzi pro otaceni nastroje, druhy
pro axialni pohyb nastroje. Proto je spotfeba elektrické energie u nastroje
FSJ o 1/20 nizsi v porovnani s jingymi svarecimi technologiemi. To pfinasi
znacné tspory nakladd.

Jednoduchy systém

Systém FSJ nepotfebuje nékolik dalSich zafizeni, které jsou nezbytné v ji-
nych systémech (viz. schéma na str. 19). UzZivatelé mohou snizit naklady
na investici do zafizeni i samotného provozu - diky jednoduchosti této tech-
nologie.

Mimo jiné je systém FSJ piné automaticky proces jako jednoduché obra-
béni, proto jeho operator nepotfebuje Zadné specialni znalosti, dovednosti,
zkuSenosti ani specialni zruénost.

Malé deformace
Jednou z velmi ddleZitych vlastnosti systému FSJ je mala produkce tepla.
Pfi tomto procesu se material neroztavi a nadmérné teplo je rychle odve-
deno z mista svaru do podpérného ramena. Proto jsou teplotni deformace
u FSJ mnohem mensi, jako je obvyklé.

Dobré opakovatelnost
Parametry procesu u FSJ, jako jsou otaceni a axidlni pohyb nastroje, jsou
presné fizené prostrednictvim robota/ fidiciho modulu. Diky FSJ je tak moz-
na velmi dobra opakovatelnost kvality a také vyborna pevnost spoje.

Dlouha Zivotnost nastroje
Pokud se FSJ pouZiva pro hlinikové slitiny, spojovaci nastroj se prakticky
neopotfebovava. FSJ snizuje celkové naklady a strojni ¢as pottebny pro
(drzbu nastroju.

Cisté a bezpecné pracoviste
FSJ nevytvari Skodlivé emise, jiskry, dym, ani elekiromagnetické ruseni,
které je bézné u konvencni technologie svarovani. Svafence i dilna jsou tak
udrzovany v Cistoté a pracovnici maji mnohem mensi zdravotni problémy.



1. Otaceni pracovniho 2. Vnofeni do materialu

A

3. Promichani spojova- 4. Vlytahnuti nastroje
nych materiald

= g

Technologické kroky pfi FSJ svafovani

Pin FSJ nastroje

svarovaci agregat zdroj pro svarovani

‘ . fizeni a obsluha
r’ médii

Fidici e~ chladici voda

modul robota stladeny vzduch

Cistici stojan
Odporové bodové svarovani

fidici modul robota

FSJ bodové svarovani

Funkcni schéma porovnani klasického odporového a FSJ svafovani

Kawasaki Robot ZX165U s nastrojem FSJ
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Refill Friction Spa

Naplfiované bodové svafovani tienim je unikatni, patentovana technologie pro spojovani dvou a vice materidl(i. Princip spociva v rotujicim
nastroji generujiciho teplo tfenim, které zpdsobi zméknuti materidlu a vznik jeho plastického toku s naslednym spojenim. RFSJ je techno-
logie pevného spojeni podobné jako FSW, piné srovnatelna s konvenénimi metodami.

Zikladni vlastnosti:
* Snizeni naklad(i spojovani material( | e )
¢ Jednodus$si provedeni pro roboty ’ ﬁ
* Jednodu$si a levnéjsi technologie ge

* Nepotfebné pfidavné chlazeni a velky elektricky zdroj [ Sp—— s "
* 5% naklady na provoz ve srovnani s konvenénimi technologiemi ..'
* Levny a velmi pevny spoj \|g \_5
* Bez deformaci materialu ' “

¢ Mozna nahrada: bodového svarovani, nytovani, pouziti hrebikii

* Moznost spojovani riiznych materiald: hlinik-ocel, hlinik-titan
« Setrna technologie k Zivotnimu prostredi

Priprava casti
trupu Boeingu

pouzitim RFSJ

nastroje s dvéma

. roboty MG15HL
o




Priklady spojovani rtiznych material

" AI7075-T6

AITO75-T6

Al7075-TG

Tie4-Tie4

AlG0D61-TE

Spodni strana spoje

Ponoreni Naplnéni Ukonceni

Priklad prototypového studia strojirenské korporace Kawasaki

Dvere vrtulniku



“ Kawasaki TREND Manager K-IDE “IDG

Kawasaki software TREND MANAGER nadale zvySuje latku,

ktera pomaha predchazet porucham robotil a tim minimalizo- Editacni software K-IDE spolecné se simulaénim software K-
vat jejich prostoje. Software analyzuje (daje robota a upozorni -ROSET tvofi silnou kombinaci nastrojii na kompletni predpfi-
uZivatele, Ze miZe byt potfebna tdrzba nebo dokonce oprava. pravu programu pro Vasi aplikaci. K-IDE je intuitivni a extrémné
Poskytuje moznost vzdalené udrzby prostrednictvim pfipojeni ulehduje proces programovani robota. Je ho mozné pfipojit na
robota k internetu a monitorovaci kamery na pracovisti. Pokud robota v programu K-ROSET nebo pfimo nahrat do kontroleru
SW zjisti jakoukoli chybu, operatofi/Gdrzbafi dostanou automa- robota.
ticky e-mail s upozornénim na konkrétni situaci. Naplanovani
servisu v predstihu (jeSté pred moznou samotnou poruchou  Skvéla sprava vice projektli souasné

I robota) Vam usSetfi financni prostredky na dalSich soucastech e Zaznamenavani chybovych a operaCnich udalosti, stejné
robota, které by se mohly vétsi poruchou poSkodit. Tim také jako vykonavani programu
minimalizuje prostoje, jejichz naklady €asto mnohonasobné * Programovani ovladaciho panelu (integrovaného HMI)
prevysuji hodnotu poSkozenych soucasti robota. * Automatické formatovani kodu
* Bez potieby testovani vazelin * Piehledné rozdéleni signald, proménnych a bodil
* Bez potfeby planovani udrzby e MozZnost sledovani signald béhem spusténého programu
* Nasbirate data béhem provozu vyrobni linky robota

* Je schopen porovnat kazdy jednotlivy cyklus Automatické doplfiovani syntaxe a proménnych

TREND MANAGER monitoruje velikost a charakter proudi jednot-
livych servomotori, jejichz trendy diikladné analyzuje. Podle sta-
tistickych hodnot nastavuje servisni zasah. Funkce spravy robottl
zobrazuje stav vSech sledovanych roboti v prehledné formé.

TREND Manager - Pfiklad analyzy

TREMD Manages il almarmd vl fa forete mrnitorowdnim prowdu 12

TREND Manager fachy abnormdind
chawiel et phed sedhinim robo

I5BE O

Al eal Fo0I AT Pael
POy (¥ prdind sisnehg

TREND Manager - Trend Line Example

— - TRENL Manager
WAms [ WEms | eww | T Gl RS

Trend line appears based on daily recorded motor
cumrent command value

Fadue pradiction date

Thet poind that trend line exceeds

adarm sat poind

When trend line excesds st point =+ Wamning

When TREND Manager detects an abnormality, a Warning or Alarm occurs



K-ROSET

Program na simulaci a offline programovani (OLP) K-RO-

SET dovoluje uzivateli navrhnout, naprogramovat a ladit

roboticky systém pied fyzickou instalaci jakéhokoli zafi-

zeni. Vlysledkem je, Ze tyto software nastroje pomahaji

vyrazné snizit naklady na uvedeni do provozu béhem

instalace a integrace robotického systému.

* Stejna funkénost jako se skute¢nym robotickym ra-
menem

* Virtualni teach-pendant

* Presna simulace cycle time (Casu cyklu)

* Podpora pro pfidavné externi osy robota

» Moznost simulace vice robotickych ramen sou¢asné

* Moznost poridit video simulace

* Vkladani vlastnich 3D objektil

* Pro vSechny typy robotii Kawasaki

 Kompatibilni s jinymi softwary Kawasaki

* Obsahuje i K-SPARC paletovaci software

B Kawasaki
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Robotics
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B Kawasaki
K-SHUTTLE / T Robotics
AGV vozik se samostatné
pro automatickou manip

K-SHUTTLE se sklada z FTF od spole¢nosti Knapp Industry Solutions AG (open shuttle fork) a samostatného modulu s robotem Kawa-
saki. Modul a FTF jsou vzajemné propojeny pies WLAN, pokud jde o kontrolu a bezpeénost. Modul robota a FTF jsou od sebe energetic-
ky oddélené. To znamena, Ze obé ¢asti mohou byt obsluhovany spoleéné nebo oddélené. -
ur

il

Ohlasl pouziti systému K-Shuttle:

Distribuéni centra obchodnich domi
 Vlyrobni zavody (dopliiovani, odebirani)
 Dopliovani zasobniki ve vyrobnich linkach
e Shér objednavek, preprava materialli
* PIna obsluha pfi obrabéni dilii na CNC strojich
¢ Preprava materialii

Zakladni funkce K-Shuttle:
e VSesmeérova jizda
e Bezpecny provoz pomoci laserového skeneru

Navigace a lokalizace K-Shuttle:
¢ Indukéni smyckou, magnetickou mfizkou, RFID barevnyml ¢arami (opticky)
- lokalizace aplanovani cest
. Bezplatnou navigaci z laserovych Gdajii a vlastni bezdratové komunikace "“
- primarni lokalizace, planovani cest je po€itané systémem

Technické udaje

. Nosnost Dosah Sirka
robota (kg) | ramene (mm) | modulu (mm)

MR-KS05L08 RS005L B 903 800
MR-KS05L07 RSO05L 5 903 700
MR-KS07L08 RS007L 930 800
MR-KS07L07 RS007L 930 700
MR-KS10N10 RSO10N 1450 1000
MR-KS10N0O8 RSO10N 1450 800
MR-KS10L10 RSO10L 1925 1000
MR-KS10L12 RSO10L 1925 1200
MR-KS20N10 RS020N 1725 1000
MR-KS20N12 RS020N 1200




H ¥ Kawasaki

Robotics

Spole¢nost Kawasaki Heavy Industries Ltd. Uvedla roku 2017 na vystavé IREX na trh systém SUCCESSOR. Jde o novy roboticky systém,
ktery reprodukuje pohyby odbornych pracovnikii prosttednictvim spoluprace na dalku.

Nastupce je nové vyvinuty systém na dalkové ovladani robott. SUC-
CESSOR umoziuje ovladat soucasné vice roboti ve vice aplikacich jako
lakovani, brouseni, montaz, atd. se Siroko
Systém miiZe vykonavat Cinnosti oviadal
vzdalenych zafizeni a prevést je tak na
Robot se tak uci opakované pohyk
nologie, nasledné reprodukuje jemné pohyby odborného personalu.

Oblasti nasazeni:
« Siroky rozsah vyrobkil s pozadavkem na presnost a velkymi
naroky na lidskou zruénost; typickymi aplikacemi jsou montaz, Ruzné aplikace:

osazovani vyrobkd dalSimi souc¢astkami, odlévani, lakovani * Automatické lakovani riznych vyrobki
* Kde je nutné pouZiti snimac nebo celych linek bez zasahu ¢lo-  « Cisténi povrchu Zhavého hliniku
véka, nebo tam, kde by programovani trvalo pfili§ dlouho * Presna replikace zkuSeného vyrobniho operatora

e V malosériové nebo zakazkové vyrobé, s velkou variabilitou e BrouSeni flexou - ohranovani, odjehlovani
tvar(i vyrobkd, které se ¢asto méni * Automatické zasouvani hfideli (napf. do ventilaéniho télesa)




HUMANOID - K R racaki

Ukazka smerovani vy

KALEIDO - Kawasaki
humanoidni robot

e \/yvoj téchto robotli sméfuje k zachra-
né lidi po riznych druzich katastrof
a pfirodnich pohrom

* Prioritni zaméfeni na stabilitu, preko-
navani prekazek, dostupnost, vydr?,
lehké provedeni, stejné jako dynamika
pohybll

* \/ pozadi je patrna véZ s fidicimi moduly

B Kawasaki

Robotics

Kromé vyvoje a vyroby priimyslovych robot( investuje Kawasaki
své finanéni zdroje také do nového sméru zaméreného na Iékar-
stvi a medicinu. Ve vyvoji je a bude brzy uveden na trh robot pro

zdravotnictvi. Mezi aplikace, kde se roboti uplatni nejdrive, patfi po-
lohovani pacient pfi rliznych formach snimkovani a také operacni
roboti pro chirurgii.



Doosan Robotics

DOOSAN robotics je piedni vyrobce kolaborativnich (spolupracujicich) roboti, tzv. koboti. Byl zalozen v roce 2015 skupinou
Doosan Group, jedné z nejstarSich a nejvétsich konglomeratii (¢ebold) Koreji. Doosan robotics vyvijel spolupracujici roboty na zakladé
své vlastni technologie a profesionalni znalosti vyzkumnych a vyvojovych pracovnik( v tomto odvétvi. Viyroba probiha v Suwone s roéni
kapacitou 10.000 jednotek. Tam ma také vlastni inovacni a prototypové centrum.

Rada A A0509 A0509s A0912 A0912s

(AImlghty) Low cost fada bez snimaci sily v kazdé ose (moznost téchto snimaci v 6.
ose u A0509s a A0912s). Oproti ostatnim fadam ma vy$Si maximalni
rychlost jednotlivych os a lepSi opakovatelnost. Tuto sérii je mozné ob-
jednat i bez Teach Pendantu a tim Ize uSetfit dalsi naklady.

A0509 / A0509s | A0912/A0912s

Nosnost 5kg 9kg
Dosah 900 mm 1200 mm
Hmotnost 21kg 27 kg ( !
Opakovatelnost +0,03 mm + 0,05 mm _ s
SRS M0609 M0O617 M1013 M1509 : >
(MaSterpleCG) Prémiovi koboti, ktefi disponuji snimaéi sily a togivého momentu v kazdé qof
ose s citlivosti 0,2 N. Diky nim robot dokaze byt mimofadné citlivy pfi choulostivych
aplikacich, napf. u leSténi nebo brouSeni, kde se vyZaduje konstantni pfitlak i na ne-
rovnomérném povrchu. NejdelSi model M0617 méa az 1 700 mm dosah pfi nosnosti
6 kg.
. -
Nosnost 6 kg 6 kg 10 kg 15 kg
Dosah 900 mm 1700 mm 1300 mm 900 mm
Hmotnost 27 kg 34 kg 33 kg 32 kg
Opakovatelnost + 0,05 mm +0,1 mm + 0,05 mm + 0,05 mm

H2017 H2515

Nosnost 20 kg 25Kkg
Dosah 1700 mm 1500 mm
Hmotnost 74 kg 72 kg

Opakovatelnost +0,1 mm +0,1 mm

DOOSAN



KOLABORA(

Kolaborativni rob¢ Doosan Robotics

NOSNOST (kg)

any do pfiruby robota

fedprogramovany interface pfimo
v Teach Pendantu robota

{2515

e

reddot design award
winner 2017

reddot award 2018

winner

DOSAH [mm)

Dostupny software:

DART Platform - virtuaini TeachPendant v PC, umoZiiuje pohodingjsi a rychleji online pro-
gramovani robotickych aplikaci.

DART Studio - software pro offline programovani a simulaci. Jeho nastavba umozfiuje nap.
generovani trajektorii pro pohyb robota na zékladé 3D modelli nebo automatické vytvoreni
paletovaciho programu.

e AN

e —
-

30



BORACE

Doosan Robotics

Kokpit - jednotka pfimého ovladani (robota na Externi hadice na kabelaz
ZépéS’[I') » Umoziuje efektivni organizaci riznych kabeld a hadic

* PohodIné feSeni pro pfimé uCeni bez pouZiti Teach Pendantu * Integrované spony na rychlé upevneni a demontaz

* 5 tlacitek pro vybér riznych rezimi ovladani a ukladani na
pozice

Mobilni stojan

» Komplet s robotem a kontrolerem pro jednoduché premisto-
vani robotického pracovisté

* K dispozici je prostorné a pohodiné dloZisté pro rizné naradi
a periférie

hrani robota pred tekutinami, prachem, sponami, agresivni-
yny - pro praci v narocnych podminkéach

Povrchova dprava odolna proti skvrnam
¢ Velmi odolné (heavy-duty) provedeni

‘o ZlepSena povrchova dprava umoziuje jednoduchou tdrzbu
proti Spiné a skvrnam

4

YOS AN



Doosan Robotics

> .
Aplikaéni videa:

0]
5

o
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ABORACE
Homberger H FHOMBERGER

Homberger Hub je SW nastavba pro koboty Doosan Robotics, ktera pfidava inteligentni funkce
Industry 4.0. Platformu tvofi zafizeni Homberger Hub a sada aplikaci, z nichz kazda poskytuje specifickou
funkcionalitu.

\’_ -~ Dale Homberger Hub Device poskytuje bezdratové pfipojeni mezi robotem a jakoukoli externi aplikaci, jako
>'_ ; jsou DART Studio a DART Platform.

Recordbot sloui k zaznamenavani trajektorie robota pfi ruénim navadé-
d b t ni. Idealni feSeni pro aplikace lakovani, brouseni nebo lesténi. Programovaci
rec 0 r O rozhrani je grafické, intuitivni, umoziiuje pfesné nastavovat sily robota, filtry

pro vyhlazeni a optimalizaci zaznamenané trajektorie.

DRL Studio je vyvojové prostiedi pro pokrogilé programovani
D ?l —— U D | O jazyka Doosan Robotics Language a Python. Obsahuje funkce jako
<, ) - 2. automatické dokonceni syntaxe, kontrola chyb pfi programovani

a moznost pfimo nahravat program do robota.

CheckApp je aplikace, pomoci které miizete monitoro-

vat stav uloh robota a mit okamZity pfehled o produktivité
J _‘ﬁ_ Chec ko pp jeho procestl. Aplikace posila notifikace (sms) v piipadg, 7e

robot potfebuije lidskou interakci (odblokovani, dopinéni, od-

vezeni...) a dale umoziiuje pfimo

zrcadlit teach pendant. ;AR

HUMAN COBOT RELATIOMS

Homberger Hub je kom-
paktni zafizeni, které se pfi-
pojuje k robotlim Doosan

a umoziuje vSechny
vySe uvedené funkce.

00006000000 OCOCOCOS ““

FEHOMBERGER 1oosan robotics J
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dufro

* Dvoutramenny SCARA robot

* PIné kolaborativni (spolupracujici) robot

« Uspora mista ve vyrobé - dva roboti v jednom

» Lehké provedeni, pohyblivy na koleckach, rychlé nahrazeni
¢lovéka, nebo naopak ¢lovékem v pfipadé poruchy nebo
zmény vyroby

¢ Soubézna prace s lidmi, je piné vybaven bezpecnostnimi
funkcemi pro okamzité zastaveni

» Jednoduché programovani/ uceni

 Rizné moznosti, pfimé uceni pomaci tabletu nebo
prostrednictvim TP panelu

e Jedno rameno s vice nastroji

* Mozna aplikace kamerového systému na ramenou robota

* Zména délky ramen a jejich zékaznicka Giprava na miru
a doplnéni oto¢nych os jsou standardné nabizené rozSiteni

NOVINKA dufro2

e Zvysena nosnost obou ramen na 3 kg oproti pdvodnim 2 kg
 ZvétSeni vertikalniho zabéru na 55 cm oproti plivodnim 15 cm
* ZmensSené rozméry zakladny - voziku
* Novy F kontroler s vestavénym kamerovym systémem

(bez kamery)
 Odnimatelna ramena pro lepsi pfizpisobeni se dané

aplikaci

Technické udaje

duAro 1 duAro 2
Aplikace Montaz, manipulace, obsluha strojli, nanaseni lepidla... MontéaZz, manipulace, obsluha strojti, nanaseni lepidla...
Typ Scara Robot Scara Robot
Pocet os (volnosti) 4 x (kazdé rameno) 4 x (kazdé rameno)
Nosnost (kg) 2 (kazdé rameno) 3 (kazdé rameno)
Maximalni dosah (mm) 160 785
Opakovatelnost (mm) +0,05 +0,05
Pocet fizenych os Max. 12 Max. 12
Hmotnost (kg) 200 200
Zpisob instalace Podlaha Podlaha

Maximéalni dosah Volitelny - rlizna ramena Volitelny - rlizna ramena
*Rozmeéry se lisi v pfipadé jinych moznosti nebo konverze (ramen)

34




A : B Kawasaki
Jednoduchy na integraci o 1S

Jednoduse implementovatelny

vzduch elektricka

energie

CL103N CL105N CL108N CL110N
Nosnost: 3 kg Nosnost: 5 kg Nosnost: 8 kg Nosnost: 10 kg

Dosah: 590 mm Dosah: 800 mm Dosah: 1300 mm Dosah: 1000 mm



OnRobot poskytuje nejmoderngjSi technologie uchyceni a snimani pro spoleénosti, které se za-
jimaji o automatizaci a robotizaci. S asem nasazeni koncového nastroje robota snizenym o 30%
jsou vyrobky OnRobot jednoduchou volbou v rychlych projektech a prostfedich, ve kterych se
roboti ¢asto premistuji. Pouzitim feSeni OnRobot plug & produce ziskate jednoduchou rychlou
instalaci, pohodiné programovani nastroje a rychlé opétovné nasazeni na stejnou pfirubu.

Chapadla RG2 a RG6

RG2 a RG6 kolaborativni chapadla jsou skutecna vyrobni feSe-
. ni. Rychla instalace a jednoduché programovani zkracuje dobu

: nasazeni nastroje az 0 30%. Oba nastroje jsou plug & produce

(zapoj a vyrabéj).
o 7&dné externi el. kabely
¢ Nastavitelné uchyceni chapadla
e /Zpétna vazba uchopu
¢ Automaticky vypocCet zatéze a TCP
¢ Hloubkova kompenzace
 Pfizplsobitelné prsty chapadel
¢ Moznost dvojitého chapadla (po montazi specialni pnruby)

) (@) @
_—y -

’ Machine Packaging &

Tending Palletizing

AN . G
/) (%)
¥y &_ L L
l Aszembly Pick & Plasce
L]
e . Chapadlo RG2FT
Pale“?alcm uphppovac %FGPZO_ - Pomoci chapadla OnRobot RG2FT Ize robotizovat dkoly
Univerzaini elektricky uchopova¢ s nastavitelnymi rameny do- vyZzadujici vysokou piesnost. Zabudované 6ti osé snimace F/T
kaze manipulovat s tézkymi nebo otevienymi krabicemi a pro- na pickach prstd snimaji presné silové momenty a umoziuji
dukty ur€enymi do regall. Integrovany podtlakovy uchopovac velmi pesné uchyceni pro lepsi kvalitu vyroby.
umoZiiuje umistovat prokladové archy bez zmény chapadla * Chapadlo se snimatem F/T v prstech
nebo poteby dodatecné manipulace. « Detekuje obrobek pomoci ultrazvukového snimage
 Vhodny pro manipulaci s kontejnery, s nimiz nelze pouzit * Detekuje vyklouznuti kusu z prstil

tradicni podtlakové uchopovace (napf. Euro kontejnery)

* Presna a jednoducha kompenzace hloubky

e Integrovany SW na kontrolu vkladaci sily

* Senzor sily/ krouticiho momentu umoziuje zcela presné
obrabéni, montazni prace a kolaboraci

* Rychlé nasazeni a intuitivni programovani
o Uzite¢né zatizeni 20 kg

Pick & Placa

Packaging &
Palletizing

&8 robot



VGP20

VGP20 je nejvykonnéjsi elektricky vakuovy uchopovaé na své-
té o nosnosti az 20 kg. Model VGP20 je idealni pro paletovani
kartonovych krabic véetné téch, které jsou vyrobeny z tenci, po-

tvarovanych prepravnich pytld.

* Jednoducha instalace a programovani

* 4 samostatné ovladatelné uchopovaci zény
* Vlysoce prizptsobitelny

« Neni zapotrebi externi vzduch

* Nosnost 10kg, 20kg pfi nizké akceleraci

e Zapoj a vyrabéj do 30 minut

* Hmotnost 2,55 kg

VG10/ VGC10 prisavka

Tyto modely nevyZaduiji externi pfivod tlakového vzduchu, jsou

kompaktni a lehce se s nimi manipuluje. To Vam dava moznost

byt flexibilni na Vasi vyrobni lince. Nastavitelna ramena VG10

a nastaveni pfisavek umoziuje tomuto nastroji manipulovat

s rliznymi pfedmeéty v riznych velikostech.

» Jednoducha instalace, programovani a posouzeni rizik

e (Chapadlo s dvéma nezavislymi zénami ichopu

« Zadné externi hadicky tlakového vzduchu

* Zdvihaci sila az 15 kg pro hladky nebo
mirné porézni povrch

o Zapoj a vyrabéj do 30 minut

Quick Changer

Quick Changer umozriuje jednoduchou a rychlou vyménu na-
strojil, zvladne uZite¢né zatizeni 10 kg a ma nizkou vestavnou
vySku a hmotnost.

¢ Jednoducha a rychla vymeéna nastroj

¢ PIné kolaborativni bez ostrych hran

¢ Redundantni uzamykatelny mechanismus
Velmi dobra opakovatelnost (0,02 mm)
NejnizSi hmotnost a vyska ve své tidé

¢ Nosnost 10 kg

MG10

Model MG10 je univerzalni, snadno pouzitelny magneticky

uchopovagé, ktery je pIné kompatibilni se vSemi vyznamnymi

znackami robotl prostfednictvim One System Solution. Nabizi

jedineCné nastavitelné funkce detekce sily a achopu, které po-

skytuji bezprecedentni trovné kontroly.

e Sila uchopeni 300 N

e |P67

» Vestavény snimac obrobku

* Drzi obrobek pfi vypadku
el. energie

* Nosnost 2,2-10 kg podle
tvaru a materialu

Hmotnost 0,8 kg




HEX-E, HEX-H F/T senzor
Predprogramované aplikace snimani sily OnRobot a intuitivni uzivatelské
rozhrani poskytuji rychlejsi integraci a jednodussi obsluhu s ,,citem*.
¢ Nejsou tfeba zadné programatorské dovednosti
» Funkce jako polohovani stfedu, vkladani, ruéni
navadeéni nebo zaznam trajektorie
* Pfesna detekce pfitomnosti
* Pfi pohybu udrZuje konstantni silu
¢ Pomaha robot(im bez F/T senzorii Iépe
LCitit* predméty

.
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Assembly Quality Testing &
Inspection

s} |
T T
N A
Surface Finishing:
Deburring, Grinding, Pelishing

Kompletni elektricka orbitalni bruska pro témér vSechny aplikace automatizo-
vanych povrchovych Gprav. Pracuje bez externiho pfivodu vzduchu a obsahuje
také automaticky vymeénik brusnych hlav.

* Snadna instalace a programovani

¢ Automaticky vymeénik brusnych hlav

 Elektrické napajeni (bez stlateného vzduchu)

* Pfipojka pro odsavani prachu

2FG7 od spoleénosti OnRobot je kompletni a levny paralelni kolaborativni uchopovag, ktery ’ &
Ize nasadit a nastavit béhem nékolika minut na jakykoli robot nebo kobot.
¢ Rychla navratnost investic diky snadnému pfizptisobeni pro fadu tkoli
* Kryti IP67 a certifikace IS0 tfidy 5 pro pouZziti v Cistych prostorech
Nosnost 11 kg a sila uchopeni 20-140 N
Max. Sitka vnéjSiho/vnitfniho Gichopu 73/83 mm
Elektrické napajeni

3FG15 je idealni pro uchopeni Siroké Skaly valcovych predméti. Kon-
strukce uchopovace automaticky vystiedi obrobky, coz vede k rych-
Iému nasazeni se silnym, stabilnim uchycenim a pfesnym umisténim. &
S nosnosti az 15 kg konkuruje 3FG15 vétSim, objemnéjSim a méwe

flexibilnim uchopovactm. ;

Moznost vngjsiho i vnitfniho uchopeni
Sila uchopeni 10-240 N

IP67

Nosnost 15 kg

Hmotnost 1,15 kg

Volitelna rozte¢ prstl




OnRobot Eyes je cenové dostupné a snadno implementovatelné 2,5D Vision feSeni pro
témér vSechny aplikace. Eyes je idealni pro tfidéni riznych pfedmétd, obsluhu CNC strojli
a jejich obrobkd, které jsou definovany vnéjSim tvarem, a mnoho dalSich aplikaci typu

Pick&Place, kde je daleZité orientace. e
5 ; : - .'_'f I'd ’ -‘

* 2,5D vidéni nabizi vnimani vysky iy

* Montaz na robota nebo externé

¢ Detekce vice objektl z jednoho snimku minimalizuje ¢as cyklu
¢ Kontrola objektil pomoci detekce barev a obrys

» Automaticky orientaéni bod umoziiuje dynamické pracovni prostiedi a kalibrovani mo-
bilnich robot

Sroubovak OnRobot pro lehké priimyslové a kolaborativni robo-

.t Inteligentni detekce chyb a kompatibilita s riznymi velikost-
mi Sroubl zajisti konzistentni vysledky a dramaticky zkrati ¢as
cyklu diky automatickému podavaci Sroubil.

» Snadné okamzité nastaveni, programovani a nasazeni

* Vysoce univerzalni a flexibilni, pro Sirokou Skalu velikosti
a délek Sroubd

» Presna regulace tofivého momentu a inteligentni detekce

’ chyb

K dispozici také podavac Sroubi

Soft gripper (jemny uchopovac) od OnRobot je schopen uchopovat Sirokou Skalu nepravi-
delnych tvaril a jemnych predmétt, diky ¢emuz je idealni pro Pick&Place aplikace v potra-
vinarském primyslu, stejné jako pfi vyrobé nebo baleni. Uchopovac je k dispozici se tfemi
vymeénitelnymi silikonovymi formami.

¢ (Certifikovan pro uchopovani potravin

* Flexibilni, vyménitelné silikonové formy

» Neni zapotiebi Zadny externi pfivod vzduchu
Nosnost do 2,2 kg
Bezpec¢na manipulace s kiehkymi a jemnymi predméty

Dodavano s integrovanym SW, ktery se snadno instaluje a programuje

&8 robot




KOLABORA

Davkovace tekutin (Air |={OBOT'£|»“(|3I\S/I 1

DISPENSING MADE SIMPLE

Bezvzduchové davkovace tekutin

Spolecnost AIM Robotics nabizi pro kolaborativni roboty jednoducha feSeni automatizovaného davkovani tekutin, bez potfeby externiho
pfivodu vzduchu. Tyto davkovacée maji rychlou instalaci, jednoduché nastaveni a vysokou presnost. Davkovace jsou fizené elektronicky
a odstrafuji tak pfirozené odchylky pfi pouziti pneumatickych feSeni. To zajistuje vysokou opakovatelnost davkovani a lepsi kontrolu
kvality. Produkty je mozné pouZit s jakymkoli kolaborativnim robotem pro nanaseni maziv, silikond, tmeli a lepidel.

SD 30/25 FD 400 FD HighV

s vymennou strikackou s vymennym zasobnikem s privodni hadici
 QObjemovy davkovac 30/50 ml  Zasobnik 310/400 g ¢ Vysoce objemovy davkovad
« Jednoducha vyména stfikacky  Snadna vyména zasobniku « Rychlé pfipojeni pfivodu tekutiny
 Pro vSechny drovné viskozity e Pro stfedni az vysokou viskozitu (1/4“ NPT)
Systém linearniho pohybu pro pfesné (maziva, silikony) e Pro stfedni aZz vysokou viskozitu
davkovani « Princip Sroubového Cerpadla (maziva, silikony)

Mazani
Vlastnosti davkovaci Nanaseni pasty

* Jen jeden 8-pinovy konektor - neni potfebny pfivod vzduchu ani objemné napajeci kabely Tesnenl

 Vhodné pro roboty s nosnosti od 3 kg nahoru ,

* Jednoducha a rychla Plug&Play instalace Leper“

* Jedno softwaroveé rozhrani pro vsechny davkovace . .

« Patentovana technologie SteadyFlow™ zajistuje synchronni tok s TGP rychlosti robota Ap“kace UV |ep|de|
« Technologie AirLess™ zajistuje minimalni kolisani priitoku materialu

» Automaticka detekce chyb a upozornéni operatora Zalévér”'

40




qbrobotics je italska spolecnost zalozena v roce 2011 jako
vyzkumna a vyvojova spolecnost plsobici v oblasti robotiky.
Jako vyrobce inovativnich zafizeni implementuje technologie
soft-robotiky: robotické ruce, chapadla pro roboty a koboty a po-
hony s variabilni tuhosti (VSA).

* Primyslova robotika a automatizace: spo-
leCnost gbrobotics zacala v roce 2018
navrhovat priimyslové verze softwaru gb
SoftHand uzivatellim, ktefi ve svych
vyrobnich linkach momentalné pou-
Zivaji kolaborativni roboty.

0B SOFTHAND INDUSTRY

gb SoftHand Industry je antropomorfni roboticka ruka navrzena pro
primyslové (koly, ktera splfiuje standardy a certifikace primyslové
a kolaborativni robotiky a je kompatibilni s hlavnimi kolaborativnimi
roboty a tradiénimi priimyslovymi roboty. Ma takeé certifikat UR+ od
danské robotické spolecnosti Universal Robots a je soucésti pro-
gramu Doosan Mate korejské spolecnosti Doosan Robotics.

gb SoftHand Industry je navrzena specialné pro prdmyslové apli-
kace jako ,spolupracujici chapadlo®“. PouZité materialy a ohebnost
systému umoznuji, aby byla ruka bezpecna a neSkodna v kazdé
situaci nahodného dotyku.

TECHNICKE UDAJE:

 Flexibilni, adaptivni a robustni

¢ 5 prstli podobnych ¢lovéku

* 19 antropomorfnich DOF, jedna synergie, jeden motor
* (Celkova nosnost ruky: 2 kg

* Nosnost ruky Spickami prsti: 0,6 kg

e Celkovy Cas zavirani: 1,2 s

¢ Plug&Play

¢ Hmotnost: 0,89 kg

» Komunikacni protokoly: EtherCAT, UDP

* Nastavitelna montazni poloha zapésti

* Vymeénitelné rukavice pro specialni aplikace
¢ (Odolnost proti vodé a prachu: IP65

¢ UR+ certifikovano

* 3 mezindrodni patenty

AlM
ROBOTICS D

qrobotics:

Ovladaci systém je pohanén specialnimi tahly a je vybaven jednim
motorem pro otevirani a zavirani 5 prstil k sobg, zatimco replikuje
synergii pohybu lidské ruky pfi flexibilnim a pfizplsobivém sevreni.

Ukoly, které Ize Fesit pomoci gb SoftHand:
 Testovani a kontrola kvality

Pick & place aplikace

Komplexni manipulace a montaz
Obsluha a servis strojti

* Spoluprace s operatorem

UNIVERSAL ROBOTS

Certified

s




8 SMARTSHIFT

Jednoduché a rychlé vymeéniky nastrojd

SMARTSHIFT je roboticky dopInék pro maximalni flexibilitu a nepfetrzitou produktivitu vyroby. Univerzalni systém vymény nastroji posky-
tuje rychlé a snadné sloZeni a opétovné nasazeni nastrojl, coz umozriuje robotovi ménit jeden nastroj za druhy a provadét vice vyrobnich
Ukold. Spojka automatického ménice umoziuje vyménit poSkozeny nebo opotfebovany nastroj béhem nékolika vtefin. Vymeéniky nastrojd
SMARTSHIFT jsou kompatibilni téméf se vSemi lehkymi, kolaborativnimi roboty a nastroji. Maji jedine¢ny, patentovany design a funk¢-
nost, ktera zajistuje silu, rychlost a presnost pro nejvyssi kvalitu vykonu pfi kazdém (kolu. Jsou vhodné pro kazdé odvétvi a aplikaci bez
ohledu na velikost a typ.

Automaticka pneumaticka spojka Manualni pneumaticka spojka

« Automaticka vyména nastrojli » Manuéalni vyména nastroj(

(bez zastaveni) ’ ’ « Pfipojeni nastroje: 2xG 1/8* #_
« Pfipojeni nastroje: 2xG 1/8“
" 5

: . « Celkova hmotnost: 630 g =
« Celkova hmotnost: 2050 g A& ‘ + Max. nosnost: 20 kg
. » Max. nosnost: 20 kg

Automat. pneumaticka/elekiricka spojka Manual.
- « Automaticka vyména nastrojl
(bez zastaveni)
« Pfipojeni nastroje: 2xG 1/8,
M8 8pin 24V/1A
« Celkova hmotnost: 2170 g
» Max. nosnost: 20 kg

» Manualni vyména nastroj(
« Pfipojeni nastroje: 2xG 1/8",

M8 8pin 24V/1A :
¢ Celkova hmotnost: 750 g
e Max. nosnost: 20 kg

Lehka manualni spojka Roboticka zakladna
 Pro mechanické nastroje (bez pfimého pneumatického « Standardni pfiruba pro -
a elektrického pripojent) montaz robota ; \

 Pro méné ¢asté manualni
vymeény nastrojl
Hmotnost: 250 g
Max. nosnost: 16 kg

 Pfesna nulova poloha
Vyuziti jednoho robota
na vice stanicich
Hmotnost: 4,9 kg




Asistencni systém s 3D vidénim a umélou inteligenci

Systém Smart Robots diky svym Spickovym technologiim vnimani a inteligence pomaha
a podporuje lidské operatory v tovarnach. V jednom zafizeni stfedni velikosti a hmotnosti
kombinuje schopnosti vnimani a uvazovani, které Ize umistit na stojan nebo na sténu. Po-
skytuje mapovani pracovniho prostoru v realném ¢ase, rozpoznava pohyby, akce a gesta lidi.

Tyto schopnosti se pouzivaji k certifikaci a kontrole lidskych operaci s cilem zlepSit kvalitu (vyrobniho)
procesu, sniZit lidské chyby a zvysit produktivitu. Zafizeni Smart Robots umoziuje po pfipojeni k robotovi skute¢nou
interakci Clovéka a robota - pfizpdsobenim a synchronizaci programii robota s lidskou ¢innosti.

Smart Robots reSeni pro KONTROLU KVALITY

Cilové aplikace:
Tradicni a neautomatizovana pracovni mista s definovanymi —*— J— -‘— _‘_
posloupnostmi vyrobnich operaci. Gilem je snizit chyby operato-

ra nebo odhalit chybéjici sekvenci. c

Jak to funguje:

Systém diky 3D vidéni detekuje ruce operatora a rozpoznava
akce v realném Case. Spravnost lidskych operaci se ovéfuje po-
rovnanim s definovanou posloupnosti; operatorovi Ize poskyt-
nout rizné typy zpétné vazby tykajici se spravnosti jeho operaci
(napf. vizualni, akusticka, hapticka).

Cilové aplikace:
Tradiéni a neautomatizovana pracovni mista s definovanymi
posloupnostmi vyrobnich operaci. Gilem je zvysit efektivitu pro-
cesu a zlepSit ergonomii obsluhy.

Jak to funguje:
Diky 3D vidéni systém detekuje ruce operatora a rozpoznava
jeho akce v realném Case. Algoritmy Smart Robots fidi akce
a pohyby robota tak, aby spolupracoval s ¢lovékem jako inteli-
gentni spolupracovnik. Operator vykonava rozhodujici ¢innosti
s vysokou pfidanou hodnotou a vede proces. Robot provadi
opakované a méné ergonomické dkoly.



SDA

SENSORS - DRIVES - AUTOMATION

Systém LOTYLDA DL umoziiuje navigovat primyslové a kolaborativni roboty pomoci me-
tod deep learningu a deep reinforcement learning. Pro komunikaci s roboty vyuziva platformu ROS.

Pfesné navadéni robotl pomoci neuronovych siti

Systém ucici se z Clovékem navrzenych trajektorii, které nasledné neuronové sité zdokonaluji
s ohledem na minimalizaci pohybovych a dhlovych chyb. Systém slouzi pfedevsim k navadéni
robota ve vysoce presnych dlohach nebo v komplikovanych prostorach (napf sklenik s rostlinami).
Jako zdroj dat slouzi kamery a LiDARy. Data se zpracovavaji v realném Case pii jakémkoli pohybu
robota. Pro kazdou dlohu je vzdy generovana nova trajektorie s ohledem na vstupni podminky
(start, cil, prekazky)

Vhodné dlohy:
 kompletacni tlohy (sestaveni vyrobkli z komponent)
* odebirani vyrobk, zboZi z regall pfi logistickych dlohach

* orientace ve variabilnim prostedi /’ ‘ /]
o W
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:‘L
i I
|

I'f
il ‘i"é;.r

v -;a\i
Specialne 2D/3D kamerové riedenia

LOTYL)A + ::: ROS

...for smart decisicn

Navadzanie robotov
pomocou 2D/3D videnia beep O

Heurnl

a DEEP LEARNING-u ey

Skill Acquisition & Replay

* Presné navadzanie robotov
pomocou neurdnovych sieti

* 3D bin picking

* Vizudlna inSpekcia

Controller




3D bin picking

Systém pro vybirani pfedmétl z KLT box( nebo dopravniki.
Vyuziva schopnosti naucit se rozpoznani komplikovanych tvar
a naplanovat trajektorii s ohledem na limitni umisténi vybiranych
predmétii (rohy KLT, pfevrzené lahve, krabice blizko u sebe apod).

Generalizace znalosti tvaril vedou ke schopnosti rozliSovat tvary
bez ohledu na velikost nebo barvu, coz predstavuje vyhodu pro
logistické tlohy. Jako zdroj dat slouzi LIDARy a kamery. Systém
analyzuje 3D obraz.

Rychlost vyhodnoceni <100ms umozriuje priibézné analyzovani
vstupnich dat i pfi pohybu robota, coz vede ke zpfesnéni uchopeni
predmétu.

Vizualni kontrola

Systém pro kontrolu sestaveni dilii nebo kvality povrchii. Vyuziva
metody detekce objektl nebo hledani odchylek od matematické-
ho etalonu.

Detekce objektl - sleduje vyskyt naucenych predmétii (kompo-
nenty, vady povrchli apod). Vhodné pro dlohy sestaveni celkii
nebo vyskytu znamych vad.

Detekce anomalii - kontrolovany povrch je konfrontovany s ma-
tematickym etalonem sestavenym na zékladé znalosti 0K dild.
Idealni pro detekci variabilnich povrchovych vad.

Detekce anomalii ze znalosti vyvoje povrchu - obdobna metoda
jako detekce anomalii, jen jako matematicky etalon slouzi pre-
dikce vyvoje povrchu. Idealni pro detekci malych a malocetnych
a vysoce variabilnich vad (vady lakovani, povrchové vady obrob-
kii, vykovki, odlitkil apd)

LiDAR: Intel Realsense L515

Kamery pro vizualni detekci: Baumer

Svétla: Smartview

Vypocetni jednotky: Nvidia Jetson nebo PG s GPU NVIDIA RTX

Zakaznicke riesenie

3D bin picking

* Systém pre vyberanie predmetov z boxu
* Zdroj 3D obrazovych dat: LiDAR, kamera
* Rychlost vyhodnotenia <100 ms

LiDAR bez kamery

LiDAR s kamerou




Diky inovativnimu designu karbonovych vakuovych chapa-

del COVAL CVGC je dosazeno minimalni hmotnosti. Tak je

zarucena flexibilita, minimalni hmotnostni omezeni a bez-

pecnost kolaborativnich aplikaci.

¢ Karbonova struktura je 2,5 krat leh¢i nez hlinik a nabizi
az 6x vetsi mechanickou pevnost

e Pruzny material na okrajich chrani samotné chapadlo
i obsluhu

 |Integrovany vakuovy generator a elektromagneticky
ventil

* Pfiruba kompatibilni s kolaborativnimi roboty Doosan

3 standardni rozméry: 150 x 150, 240 x 120 a 320
160 mm

TOSHIBA MACHINE
INODUSTRIAL ROBOTS

Q COVAL

vacuum managers

Pripojenis konekbanom Moniaing privuta
leba yosim) {3 modsty 150 9408-1)
Infegrovany vikuowy
pEnerdios B Hhmad
@ 8 mm vslup =

stladenide viduchy g

Likend
kpndlukcla

Pangny ndrameik

Emglcronicky
w0y spinal

2 VDE
wiektromagneticky ventil
na ereldsdanie viliom

* LED indsluics

Panovi uehopavacia
plocha

Shibaura

Spolecnost pracuje v posledni dobé na vyvoji dvou dvouramen-
nych kolaborativnich robotd, které bude v brzké dobé uvadét na
trh.

Machine




|EE I Deutschmann

your ticket to all buses

Deutschmann je némecky vyrobce komunikacnich pfevodniki vSech hlavnich priimyslovych sbérnic

* Jednoducha instalace * Konfigurovatelné
 Navrhnuté podle pfislusnych norem e Lehce programovatelné Inteligentni prevodnik priimyslovych
* Pripraveny k pouziti * \/yvoj a vyroba v Némecku komunikacnich protokolii pro:

CANopen || Deviceitet
EtherCAT < | Etheri‘et/IP
etverner Terap || LONWorks

#WModbus | MoDBUS TCP

MPI | 353F

LED2WORK (ED2WOoORK

Prﬁmys'ové osvétlenl' LED-LEUCHTEN MADE IN GERMANY

velmi (zce souvisi s LED2WORK GmbH. Pozadavky
primyslu na dlouhodobé udrzitelné a ekonomické
osvétleni a také zajem o nové technologie vedly
v roce 2007 ke vzniku této spolecnosti.

LED2WORK nabizi individudlni feSeni pro specidlni
osvétleni ve strojirenstvi nebo také samotny vyvoj
koncepce osvétleni pro sériové vyrobky, jako jsou
napfiklad automobily.

» LED FLEX-ARM pracovni osvétleni na pruzném rameni e LED INTEGRATED LUMINAIRES vestavné osvétleni do
e LED ADJUSTABLE ARM pracovni osvétleni na nastavitelném robotickych bunék nebo CNC strojl

rameni e LED SURFACE-MOUNTED LUMINAIRES montované osvétleni
e LED SYSTEM LUMINAIRES zavésné osvétleni pracovnich idealni pro rekonstrukci pracovnich bunék

bunék * LED SIGNAL LUMINAIRES vystrazna svétla ovliadana pomoci

37 Deutschmann
0A| ==



Pocatky spoleénosti Shibaura Machine / Toshiba Machine
(resp. jejich predchlidce Shibaura Engineering Works Co.) sahaji
na japonském trhu az do roku 1875. Jejim hlavnim vyrobnim
programem je dodavka vyrobnich strojii a elektronického fizeni
pro automobilovy a letecky priimysl, stavebni stroje a zafizeni,
stavebnictvi, plasty, doprava, elektrotechnicka vyroba a komuni-
kacni trhy po celém svété.

Shibaura

Jeji hlavni vyrobky jsou vstfikolisy, vytlaGovaci stroje, lici stroje,
zafizeni pro nanotechnologie, CNC obrabéci stroje, servomotory
a primyslovi roboti.

Od 1.4.2020 se TOSHIBA Machine prejmenovala zpét na Shi- smérem k dokonalosti. Také ukazuje nas zamér nikdy v budouc-
baura Machine. Nové jméno (nepfiliS znamé v Evropé) sym- nu nezapomenout na nase kofeny, DNA a stale se rozvijet spole¢-
bolizuje dlouhou historii a skutecnost, ze naSe DNA ztélesnuje né s nasSimi zakazniky.

technologii vyroby obrabécich strojii @ my jsme se dale vyvijeli
prispivanim do spolecnosti prostrednictvim ,monozukuri® - jizdy

TVL 6-Axis Robots * THL SCARA Robots

Machine




rasHIBA MACHINE

SCARA roboti - fada TH (TH, THP)

Kompletni nabidka od malych az po velké s mnoha variacemi

TH180 TH250A / TH350A THE400/600 THA50R  TH550A
’ Vysoce presny
Skupina el a yycggb%(tzARX/&
Pocet os (volnosti) 4 4 4 4 4
Délka ramene (mm) 180 250/350 400/600 450 550
Zdvih 0sy Z (mm) 120 120 160/210 150" 150
Max. hmotnost (kg) 2 3 5/12 g 9
Standardni ¢as cyklu (s) = 0,35 0,41 0,39/0,31 0,30 0,30
Pfi zatizeni (kg) 1 1 2 2 2
Max. rychlost Com. (m/s) 2,6 3,53/3,24 7/8 73 6,2
Hmotnost robota (kg) 9 14 14/31 26 28
Ovladat 751000 Y 153000

SCARA roboti - frada THL

dedada
peRBe®

THG50A  THSSOA  THIOSOA  THIZ00A  THPSS0*  THPTOD*
SCARA Roboti pro velké zatieni Velmi rychli
P SCARA Roboti
4 4 4 4 4 4
650 850 1050 1200 550 700
200° 200" 200 2007 150" 150"
10 20 20 20 5 10
031 039 039 057 029 0345
2 2 2 2 1 2
752 813 915 79 621 78
52 76 80 83 26 57
TS5000 TS5000 TS5000 TS5000

®

Lehci a energeticky usporni SCARA roboti s prekvapivée nizkou cenou

THL300
4
300
160

THL400

4
400
160

5
047

2
6,3

13

THL500

4
500
150°
10
0,45
2
6,3
22

Pocet os (volnosti)

Délka ramene (mm)
Zdvih 0sy Z (mm)

Max. hmotnost (kg)
Standardni ¢as cyklu (s)
Pri zatizeni (kg)

Max. rychlost Com. (m/s)
Hmotnost robota (kg)

* Opce s dvojnasobnym zdvihem osy Z

THL600

4
600
150°
10
0,45
2
71
23

THL700

4
700
150°
10
0,50
2
79
24

THL80O

4
800
300
10
0,47
2
4,3
&

THL900

4
900
300
10
048
2
4.6
g8

THL1000

4
1000
300
10
048
2
5,0
37

THL1200

4
1200
300
10
0,58
2
57
40




Roboti - fada TV (TV, TVL, TVM)
6-osi roboti prispivajici
k efektivité a uspore prace

VERTIKALNi KLOUBOVi ROBOTI

Vertikalni kloubovi roboti jsou lehké konstrukce, s vyso-
kou rychlosti pohybil a vybavené funkci detekce kolize.
Shibaura Machine uvedla na trh 6-0sé roboty fady TVM
s nosnosti do 20 kg, pficemz samotna hmotnost robo-
tického ramene zlistava nizka. Kromé tfi variant délek
ramene, rozsah pouZziti miZe obsahovat dalSi rozSiteni
0 pouZiti robota na pfidavné linearni ose. ]

% Roboti fady TVM, v kombinaci s jejich fidicimi moduly
ar _ stvim software feSeni, jako je podpora PC SW
programovani a 3D vidéni odebirani z palet, jsou pouzi-
telni pro mnoho potfeb robotizace a automatizace. P¥i-
spivaji tak k vysokeé efektivité a tspore prace.

TV800 TV1000 TV1000H TVL500 TVL700 TVM300 TVM1200 TVM1500
Skupiny 6-0sf roboti TV* 6-0si roboti TVL** 6-osi roboti TVM***
Pocet os volnosti 6 6 6 6 6 6 6 6
Délka ramene (mm) 800 1000 1000 500 700 900 1200 1500
Max. hmotnost (kg) 5 5 10 3 4 20 15 10
Standardni ¢as cyklu (s) 04 0,6 0,9 0,3 04 - -
Max. rychlost Com. (m/s) 8,06 9,61 746 798 7,71 8,8 10,8 12,3
Hmotnost robota (kg) 45 47 47 28 31 122 125 131

*TV roboti — vhodni pro umisténi do jednoucelovych stroju, burikovych vyrobnich systém; jsou rychli a lehci
**TVL roboti — standardni ¢as cyklu je méné nez 0,4 s

KARTEZSKE SYSTEMY - ROBOTI

1,2 a 3-0sé systémy

2 osy (X-Y)




«YAMAHA
~ Série YK: komplexni fada SCARA robot

Nejvyraznéjsi vlastnosti robotii SCARA je konstrukce zcela bez past. Osa otaceni hrotu je pfimo spojena s pfevodem na snizeni rychlosti,
¢imz se dosahuje ohromné vysoké tuhosti, vysoké rychlosti a vysoké presnosti. Tento robot se pouZiva v Siroké Skale proces( a aplikaci,
at uz jsou to vyrobni zafizeni pro elektrické a elektronické soucastky, které vyzaduji pfesnou montaz, nebo systémy pro montaz, manipu-
laci a pfenos automobilovych dild.

Orbitalni typ - PLNY ROZSAH pohybu Nizkonakladovy vysoce vykonny model

¢ Délka ramena: 350 mm/ 500 mm |  Délka ramena: 400 - 710 mm
* Maximalni nosnost: 5 kg f’d * Max. nosnost: 4 - 10 kg
YK500TW YK400XE 4 YK610XE- 10 YK710XE-10

¢ Délka ramena: ¢ Délka ramena: [ T

120 - 220 mm 700 - 1200 mm |
10-50kg  YKT00XG . »  YK90OXG -~ *

* Max. nosnost:  §; ., ol o * Max. nosnost:
1kg ¥ T

YK120XG/YK150XG/YK180XG

* Délka ramena: 350 - 400 mm
* Max. nosnost: 5 kg

YK250XG/YK350XG/YK400XG

Stredny typ .;-;y

¢ Délka ramena: 500 - 600 mm
» Max. nosnost: 5 - 20 kg

YK500XGL = *

Montaz na sténu Inverzni model

T

[ YK250XGP/YK350XGP/YK400XGP  YK500XGP - YK1000XGP



Technické udaje

Délka ramena (mm) Max. nosnost (kg) Cas cyklu (sek.) Do Cistych prostor

orbitalnt YK350TW 350 5 0,32
YK500TW 500 5 0,29
YK120XG 120 1 0,33
o YK150XG 150 1 0,33
i YK180XG 180 1 0,33
YK180X 180 1 0,39/0,42(C) YK180XC
YK220X 220 1 042 /0,45(C) YK220XC
YK250XG 250 5/ 4(C) 0,43/ 050(C) YK250XGC
- YK350XG 350 5/ 4(C) 0,44 /0,52(C) YK350XGC
YK400XE-4 400 40 0,41
YK400XG 400 5/4(C) 0,45/ 0,50(C) YK400XGC
= YK500XGL 500 5/4(C) 0,48/ 0,66(C) YK500XGLC
g YK500XG 500 10 0,42/ 0,53(C) YK500XC
§  Stredny YK610XE-10 610 10 0,39
& typ YK600XGL 600 5/4(C) 0,54/071(C) YKB00XGLC
YK600XG 600 10 0,43/ 0,56(C) YKB00XC
YKBOOXGH 600 20 0,47
YK710XE-10 710 10 0,42
YK700XGL 700 10 0,50
YK700XG 700 20 0,42/0,57(C) YK700XC
Velky typ YK800XG 800 20 0,48/ 0,57(C) YK80OXC
YK900XG 900 20 0,49
YK1000XG 1000 20 0,49/ 0,60(C) YK1000XC
YK1200X 1200 50 0,91
YK300XGS 300 5 0,49
YK400XGS 400 5 0,49
YK500XGS 500 10 0,45
MontaZ na sténu / YKB0OXGS 600 10 0,46
inverzni model YK700XGS 700 20 0,42
YK8OOXGS 800 20 0,48
YK900XGS 900 20 0,49
YK1000XGS 1000 20 0,49
YK250XGP 250 4 0,50
YK350XGP 350 4 0,52
YK400XGP 400 4 0,50
YK500XGLP 500 4 0,66
- YK500XGP 500 10 0,55
Modely odoIné proti YKB0OXGLP 600 4 071
prac“‘f,é(fjpkam YK600XGP 600 10 0,56
YKB0OXGHP 600 18 0,57
YK700XGP 700 20 0,52
YK80OXGP 800 20 0,58

YK900XGP 900 0,59
YK1000XGP 1000 0,59

(C) - Parametry Clean verze robota (do Cistych prostor) mohou byt odliSné od standardniho provedeni

SCARA roboti do Cistych pr

CLEAN modely SCARA robotil jsou vhodné do Cistych mistnosti. Drazka v ose Z je zakryta vinovcem z méné prasného materialu a dalSi
kluzné ¢asti jsou zcela utésnény. Kabelaz je kompletné zabudovana a vnitiek robota je odsavan ze zadni strany zakladny, aby se zabranilo
usazovani prachu.

52 ®



© Série XY=X: Kartézske systémy (roboti)

Kompletni sortiment kartézskych robotii umoZiuje vybrat si poZzadovany vykon a velikost podle potfeb zakaznika. Elektricky pohon
sestava ze 2 az 6 posuvnych os, které jsou navzajem kolmé. K dispozici jsou varianty od kompaktniho a levného ramene aZ po rameno
pouzitelné pro pienos tézkych pfedmétd €i na velké vzdalenosti. Tento typ robotil (manipulator(l) se pouziva v nejriiznéjSich aplikacich,
jako je montaz, obrabéni, vkladani, vyjimani, manipulace a baleni malych presnych strojnich souéastek, automobilovych dilt nebo elektro-
nickych komponentt (montaz na desku).

Varianty provedeni robotil

© Upnuté rameno Y @® Pohyblivé rameno Y © 3. Podpirné vedeni Y
- - —
. Pt ni.‘- LQ-..\____‘

O Vertikalni pohyb Y ~ © Kombinace os XZ @ 6. Hiidel v ose Z @ Dvojitaos Y'Y

J L' L..,L R f

Max. zdvih (mm)

Varianta provedeni Pocet 0s Max. nosnost (kg)

150 - 650 50 - 300
150 - 1050 150 - 550
150 - 2450 150 - 550
150 - 1050 150 - 650
150 - 3050 150 - 550
250 - 1250 150 - 650
500 - 2000 150 - 650
250 - 1750 150 - 650
250 - 1250 250 - 650
1150 - 2050 250 - 650




_si roboti s linearnim motorem

Roboti série PHASER maji vynikajici vykon pi prepravé na velké vzdalenosti. Nemaji Zadné omezeni kritické rychlosti ani pfi pouziti ma-
ximalniho zdvihu o délce 4 m. Linearni pohon Ize pouZit v nejriiznéjSich aplikacich, jako je montaz komponent, vkladani, vyjimani, pfenos,
nanaseni lepidla nebo pajeni.

Typ MF - plochy motor s jadrem Typ MR - hridelovy motor

* Vysoky vykon a dlouhy zdvih * Lehky a kompaktni

* Délka zdvihu: 100 - 4050 mm * Délka zdvihu: 50 - 1050 mm

* Max. rychlost: 2500 mm/s * Max. rychlost: 2500 mm/s

* Pfesnost polohovani: = 0,005 mm * Pfesnost polohovani: = 0,005 mm

7

e Max. zatizeni: 7 - 160 kg ¢ Max. zatizeni: 5 kg

Rozmery Max rychlost Zdvih

MF7 100 - 4000
ME7D 585 x V80 100 - 3800
MF15 100 - 4000
MF15D 100 - 3800
MF20 150 - 4050

40 207)
Yo MR — 150 - 3850

2
& 1
5100 x V80 9
1
2
MF30 1 100 - 4000
2
1
2
1
2

30(107)

MF30D HE 150 - 3750
MF75 1000 - 4000
MF75D 680 - 3680
MR12 50 - 1050
MR12D 50 - 1050

$210 = V100 160 (75%)

$90 = V90

5

*) Hodnota maximalniho zatizeni pfi pouziti u maximalni rychlosti



_osi roboti s krokovym motorem

Kompaktni a ekonomicti jednoosi roboti fady TRANSERVO maji vynikajici vlastnosti krokového motoru a servomotoru. Tyto elekirické
valce umozriuji snizovani nakladi na automatizaci a isporu energie nahrazenim vzduchovych jednotek elektrickymi. VyuZzivaji nové vyvi-
nuty vektorovy fidici systém krokového motoru a Ize je pouZzit v nejriiznéjSich procesech, jako je montaz, manipulace, kontrola a pfenos
malych presnych komponent ve strojirenském, farmaceutickém a potravinafském primysiu.

Typ SS - posuvny bézec Typ STH - tuhy posuvny podstavec

* Horizontalni zatizeni: 2 - 12 kg * \/ysoka tuhost a pfesnost
* Délka zdvihu: 50 - 800 mm * Vodici lista je integrovana v podstavci

* Max. rychlost: 250 - 1000 mm/s '
L ’

* Vhodné pro precizni montaz

4

nosuvny hézec

* Vhodné pro pfenos velkych a tézkych objekt{ * Délka zdvihu: 300 - 2000 mm
* Max. zatizeni: 46 kg e Max. zatizeni: 1/5/14 kg
* Délka zdvihu: 50 - 800 mm ¢ Max. rychlost: 1100 - 1500 mm/s

* Max. rychlost: 1200 mm/s

T

* Vhodné pro praci s nastrojem pfipevnénym na hrotu tyce, ¢ Tenké a kompaktni provedeni
zarovnavani a polohovani, utahovani pfi souéasném zatlago- ¢ Motor je zabudovan v téle pro isporu mista
vani dilu * QOtvor pro vedeni kabelaze nastroje

* Horizontalni zatizeni: 4 - 60 kg




._ 1-0si roboti s krokovym motorem do clean room prostredi - typ SSC

Levni a kompaktni jednoosi roboti série TRANSERVO vhodni do prostfedi CLEAN room. PouZiva se mazivo s nizkym obsahem prachu

a nerez plech s vynikajici odolnosti, ¢imz se dosahuje stupné Cistoty CLASS 10.

7 Model Rozméry Vedeni Max. rychlost Zdvih Do Cistych

P i ) /9| mm | prostor
12 600

$504-S $40
SS04-R (U $49 x V59 6 4 2 300 50 - 400 SSC04-S
2 6 4 100
TypSSModel  oops s ) 20 4 : 1000
S rovny Mo- $55 x V56 12 6 1 600 50 - 800 SSC05-S
SS05-R (L)
del R, L motor 6 10 ) 300
b0k 20 6 1000
SSO05H-S & 600 (horiz.)
SSOSHR() 95 xVS6 12 8 2 500 (vert) 50 - 800 SSCO5H-S
6 12 300 (horiz.)
250 (vert.)
20 36 4 1200
Typ SG SGO7 865 x V64 12 43 12 800 50 - 800
6 46 20 350
sggg%—?u 848 x /56,5 12 10 500 50 - 200
Typ SR stan- SR03-U ’ 6 20 250
dardni Model 12 25 500
S rovny Mo- SR04-S 8 )
GoIR Lmotor  SRO4R () 848 x V58 6 40 12 250 50 - 300
zboku Model 2 45 25 80
U motor SRO5-S 12 50 10 300
shora - & " _
SROSR() 5984 V71 6 55 20 150 50 - 300
2 60 30 50
SRD03-S &« 12 10 3,5 500
$105 x V -9
. SRDOS.U 05 = V56,5 . 0 e o 50 - 200
ypoh. 12 25 4 500
s podplrnym SRD04-S .
vedenim Mo- $135 x \/58 6 40 11 250 50 - 300
! SRD04-U
del S rovny 2 45 24 80
Model U mo-
tor shora SRD0S.S ) 12 50 8,5 300
SRDO5-U  S1O7xV7i 6 55 18,5 150 50 - 300
2 60 28,5 50
Typ STH Mo- STH04-S §45 x 46 5 6 2 200 50100
delSrovny  STHO4-R(L)  $73x V51 10 4 1 400
Model R, L STHO6-S 861 x V65 8 9 2 150 50 150
motorzbok  orgsR ) §106x V70 16 6 4 400
BD04 $40 x V40 48 1 1100 300 - 1000
Typ BD BDO5 $58 x V48 48 5 1400 300 - 2000

BDO7

§70 % V60

48

1500

300 - 2000

Model Vyska provedenl Typ krouticiho Krouticf Max. pritlacny kroutici | Max. rychlost Rozsah

(mm) momentu moment (N.m) moment (N.m) (mm/s) otaceni

Typ RF RFO2-N 42 (Standardni) Standardni 0,22 on 420 N:310°
RF02-S 49 (Vysoce tuhg) vysoky 0,32 0,16 280 S: bez limitu

Mode NIMIL - RFO3N 53 (Standardn)  Standardni 08 04 420 N:320°
RF03-S 62 (Vysoce tuhé) vysoky 12 0,6 280 S: bez limitu

Model S sni- RFO4-N 68 (Standardni) Standardni 6,6 3,3 420 N: 320 °
maczacatku  RF04-S 78 (Vysoce tuhe) vysoky 10 5 280 S: bez limitu

Polohovadlo robotii TS-S2/TS-SH

Polohovani Ize provést pomoci jednoduché operace: uvedenim
¢isla bodu (s nastavenymi udaji o poloze) a zadanim signalu

Rohoticky ovladaé TS-SD

TS-SD je vykonny roboticky ovlada¢ navrZeny specialné pro fadu
TRANSERVO. Podporuje zadavani ptikazli pomoci série impulst
(pulse train).

START.
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~ Rada FLIP-X: Univerzaini 1-0si robot

Popis: elektricky pohon se sklada z AC servomotoru, zakladny, vysoce tuhého kulového Sroubu, femene a linearniho vedeni. Pro detekci
polohy vyuziva resolver s vynikajici odolnosti viici prostredi. Vyznacuje se dlouhou Zivotnosti, ¢imz vyznamné pfispiva ke snizeni nakladd
na drzbu. Pouzit Ize v Siroké Skale aplikaci, jako je montaz nebo kontrola.

Typ T - model s hezramovou konstrukei Typ N - model s otaéenim matice

* Kolejnicovy typ * Vysokorychlostni pfenos

» Kompaktni rozmeéry a nizka cena * Kriticka rychlost neni omezena

* |dedlni aplikace: pfimo montovany pohon na drzaku * K dispozici provedeni se dvéma pojezdy
A

Typ F - model s vysoce tuhym ramem Typ B - model s rozvodovym Femenem

* Velka kapacita setrvaéného momentu, zvladne odsazenou ¢ Maximalini délka zdvihu 3 050 mm
zatéz (posunuté tézisté) * Umi pfepravu mezi procesy na dlouhé vzalenosti
* |dedlni pro kartézské roboty s vysokym zatiZzenim a pro

pohybujici se ramena, posouvaijici celou osu

\\\\\

/ \'J\‘ -p \3 .'@
b = ﬁ?

-~

Typ GF - velky zdvih a nosnost Typ R - model s rotacni osou

* Vlysoka pevnost a presnost

* Rozsah otaceni: 360°

¢ Max. rychlost: 360°/s

* Presnost opakovatelnosti polohy: = 0,0083°
* Lze pouzit jako osu rotace v kombinaci s jinymi roboty nebo
vyuzit pro Sirokou Skalu apllkam jako naptf. indexace

* maximalni rychlost v celém rozsahu zdvihu

MULTI ROBOT - ovladani vice robotii jednim kontrolérem

* Pouziti viceosého kontroléru pro ovlédém' 2 - 4 os/ pojezdt

¢ Moznost komblnace robot( série FLIP-X a PHASER (s I|nearn|m motorem)

&



Jednoosi roboti FLIP-XC do CLEAN room prostredi

CLEAN verze jednoosych robot jsou vhodné do Gistych prostor pro aplikace napf. v elektrotechnickém, potravinafském nebo farmaceu-

tickém primyslu.
Zdvih Do CLEAN
(i)} room prostredi

Vedem Max. nosnost (kg) Max. rychlost
1,2

45 , 720
TAL/TALH 884‘;5 V\é%%) 6 24 360 50 - 400 CAL/CALH
: 6 72 120
— 20 3 : 1200/1000(C)
TSUTSH o o 12 5 12 800 50-800  C5L/CSLH
6 9 24 400
— 20 10 : 1333/1000(C)
ToL S0 oo 12 12 4 800 50 - 800 06L
TypT 6 30 8 400
30 15 : 1800
20 30 4 1200
T9 (standard) 10 55 10 600 150 - 1050
“on s 5 80 20 300
594 xV98 30 25 : 1800
ToH 20 40 8 1200
(vysoky tah) 10 80 20 600 150 - 1050
5 100 30 300
— 20 12 : 1200/1000(C)
F8 ST 12 20 4 720 150 - 800 c8
6 40 8 360
: 30 7 : 1800
380 x 65/ 20 20 4 1200/1000(C)
= 880 x V75(C) 10 40 8 600 150 - 1050 caL
5 50 16 300
— 20 30 : 1200/1000(C)
L g evrn 10 60 600 150 - 1050 CBLH
5 80 300
V 30 15 : 1800
110 % V71/ 20 20 4 1200/1000(C)
F10(standard) 5104y yg51C) 10 40 10 600/5000) 1001090 c10
5 60 20 300/250(C)
30 25 : 1800
F10H o 20 40 8 1200
top  (sokjtan  STO<VT 10 80 20 600 150 ~1000
P 5 100 30 300
30 15 : 1800
20 30 4 1200/1000(C)
F14 (standard) ) 10 55 10 600/500(C) 150 - 1050 C14
5136 % V83/ 5 80 20 300/250(C)
§136 = VO6(C) 30 25 : 1800
F14H 20 40 8 1200/10000) 159 105
(vysoky tah) 10 80 20 600/500(C) C14H
5 100 30 300/250(C)
FI7L y— 50 50 10 2200/1000C) 1100 - 2050 ci7L
o188y 100/ 40 40 : 2400 200 - 1450 :
F17 20 80 15 1200/1000(C)
V114(0) — — 2 o 200 - 1250 c17
« 40 60 : 2400 200 - 1450
$202 x 115/
F20 2202 20 120 25 1200/1000(C) :
8202 = 117(0) — : = SO0 200~ 1250 C20
F2ON §202 x V120 20 80 : 1200 1150 - 2050
. GFIAXL  $140xV915 20 45 750 - 2000
P §168 1200
GF GFI7XL oo 20 90 850 - 2500
N15 V 500 - 2000
- gl;jg?dy) §145 x V120 50 250 1750
TeN N18 : 20 1200 500 - 2500
N18D $180 x V115 80
Doopty) 250 - 2250
B10 $100 x V81 10 150 - 2550
B14 ,
rozvodovy 20
WpB - tarcard)  $146xvo4 remen 8 150 - 3050
(vysoky tah) 80
R5 0,12 kgm2
Typ R R10 0,36 kgm?2 360 /s 360°

R20

1,83 kgm?2




ularni linearni dopravnik

Linearni dopravnikovy systém LCM nahrazuje valeckové a pasové dopravniky. VyznaCuje se stavebnicovou platformou a vysokorychlost-
nim pfimym pohonem linearniho motoru. UmoZziiuje vybudovani univerzalniho transportniho systému (vyrobni linky) s vysokou pfesnosti,
propustnosti, provadéni montaznich praci pfimo na pojezdech a nebo pohyb v opacném sméru. Nejlépe se hodi pro malosériovou vyrobu
velkého sortimentu produktd, jelikoz umoziuje flexibilné ménit konfiguraci a pohyb vyrobni linky.

LCMR200 LCM100

* Max. zatizeni: 15 kg * Max. zatizeni: 15 kg

e Max. rychlost: 2 500 mm/s ¢ Max. rychlost: 3 000 mm/s

* (Opakovatelna pfesnost: 0,005 mm (!) * QOpakovatelna pfesnost: 0,015 mm

* Délka modulu: 200/ 300/ 500/ 1 000 mm * Délka modulu: 480/ 640 mm

* Nizky profil, zabudovany ovlada¢ motoru * Volitelné dopliiky: cirkuladni modul (pro napojeni/uzavieni
¢ Qvladani celého systému YHX kontrolérem drahy linky), pasovy modul

» Kontrolér LCC140 pro kazdy linearni modul

Moznost cyklickych a kruhovych
pohybi (uzaviena vyrobni linka)

Vyrobni operace pfimo na pojezdu

Pohyb vpred i vzad

Jemné zrychlovani a zpomalovani

Kontrolovatelna délka vyrobni linky - max. 25,5 m
Podet simultanné kontrolovanych pojezdd - max. 64 jednotek

Pfimé pozicovani
pojezdovych voziki

Mumbsar of
Rigicfity Accuracy yalem Traval [ Siloges
COMERnaEnts

Line flow
changes

Operation

Foatprin control

Spesad control

Apike o specity | Bl-directional Smaoath ser- Mo meshanical | Mechaniesl Assembly work | Simpie mediti- | Spose saving
the specd ond N O D T wvo-controlled COMPonenig Iolerance be- COn b por- cathon of linc design
sosseratian wan dast acesieratken. requlree ter bttt S1DGTS larmed dlrecty layout by mag-
Fpetd Indivla- Indiviguaiy for deesieratian. o position {atween tohal onemTiags dlar geglgn,
wally. eoch cartlage and Incremens sikdersy supparted oy Stop pasition
12l mowe a0 pm highsrigldity can be

guldes changed in
programn

VAN VAN x
same speed Aaditional
riscuired on




CHAPADLA

mGrip umoZiuje rychlou stavbu nastrojli s neomezenymi konfigura-

cemi a rozestupy prstd. Diky tomu je nasazeni téchto chapadel mi-

moradné jednoduché a rychlé. Programovani pomoci tabletu je intui-

tivni a jednoduché. Kazda souprava mGrip je vybavena komponenty

na vytvoreni a instalaci chapadel, které jsou pfipravené na vyrobu

v priibéhu nékolika minut. V kembinagci s fidici jednotkou Soft Robotics

mize dosahovat mGrip az 4 cykly za sekundu.

* Vyskladejte si prsty chapadla podle VaSi potfeby a na vyrobu jste
pfipraveni béhem nékolika malo minut

* Jeden nastroj vyhovujici novym a ménicim se vyrobnim podminkam
v redlném Case

« Stavebnicovy systém je mozné rychle upravit a pfizpdsobit pomoci
distanénich podlozek mGrip

e Je navrzeny tak, aby drzel
krok s rychlosti jakéhokoli
primyslového robota

* Qdolna platforma chapadel
ovéfena ve vyrobg, kterd vy-
drzi miliardy cykli ve vyrob-
nim prostredi

* Je odolna teplotam az do 200

| SOFT
ROBOTICS

i

Vlastnosti

Hmotnost chapadla 5649

Maximalni uzaviraci sila 11 N na jeden prst

Provozni tlak 0-1 bar
Napajeni (pro regulator) 24V
Cas zavieni 88 ms
Cas otevieni 166 ms
Kryti IP 67
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PRACOVISTE - paletizacni jednotka, paletizace hromadného baleni PET lahvi

POPIS - hlava s 2 paralelnimi uchopovacimi deskami oviadanymi pneumatickymi ven-
tily
MANIPULACE § - PET balenimi
- Mezivrstvami
0BSAHUJE - snimani pfitomnosti vyrobk( a prolozek

- Méreni vySky palet a prolozek
- Ovladani drovné tlaku

PRACOVISTE - manipulaéni jednotka pro vice typ(i robotd ve vyrobnich a manipulacnich lin-
kach
POPIS - manipulaéni hlava s centrovanim a uchopovacimi deskami ovladanymi servo-
motorem a prisavkami
MANIPULACE S - bloky a samostatnymi dfevénymi panely
- Prolozkami
0BSAHUJE - snimani pfitomnosti vyrobk( a prolozek
- Méreni vySky palet a prolozek
- Qvladani darovné tlaku

PRACOVISTE - paletiza¢ni jednotka pro 2 roboty na paletizaci kartén(i (s obsahem sklenénych
lahvi)
POPIS - manipulacni hlava s vidlicovym chapadlem, vrchnim pfitlakem a vybiranim prolozek
- Systém pohanény servopohony
MANIPULACE § - kartony
- Prolozkami
0BSAHUJE - snimani pfitomnosti vyrobkii a prolozek
- Méfeni vySky palet a prolozek
- Qvladani darovné tlaku

LY
PRACOVISTE - paletiza&ni jednotka, paletizace 25 kg pytli (s praskovym materidlem) sy
. o o i < o o oo L} 1
POPIS - manipulaéni hlava s vidlicovym chapadlem, vrchnim pfitlakem a vybiranim a. - -
proloZek . ;!\ o
- Systém ovladany pneumatickymi ventily o
MANIPULACE - s pytli &
- Prolozkami e
0BSAHUJE - snimani pfitomnosti vyrobkii a prolozek

- Méreni vySky palet a prolozek
- Qvladani drovné tlaku

PRACOVISTE - paletizacni jednotka, paletizace kartonti 25 - 150 kg (s obsahem granuli)
POPIS - manipulaéni hlava s pfisavkami a chapadlem na palety

- Systém ovladany pneumatickymi ventily =
MANIPULACE - s kartony

- Prolozkami a paletami
0BSAHUJE - snimani pfitomnosti vyrobkii a prolozek
- Méreni vySky palet a prolozek
- Qvladani darovné tlaku
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COVAL vaku Q COVAL

vacuum managers

Vizi spoleénosti Goval jako ,Vacuum managers® je
byt prednim svétovym dodavatelem vakuové automa-
tizace.

Prostfednictvim inovativni firemni kultury, excelent-
nich sluzeb a sdileni nejnovéjSich védomosti se sna-
Zime byt hnaci silou vyrobnich vykon(i naSich klient
po celém sveéte.

Standardni pfisavky
Tvary: ploché, extra ploché,
1,5 - 2,5 vinovec, podélné 1
- 600 mm.

Materidly: nitril, silikon, pfirod-
ni kaucuk a Siton® (odolnost
vici odéru a teploté do 160
°C), ostatni specidlni materialy
na pozadani.

Specialni pfisavky
Vlyuziti: prisavky na manipu-
laci se zarovkami, CD, papi-
renskymi  vyrobky, lahvemi,
pecivem, vejci, taSkami, vy-
robky s vysokou teplotou nal
povrchu...

Pfisavky na tézké predméty Stavebnicova vakuova chapadla

Kompletni fada stavebnicovych komponentii ping pfizpiisobitelnych ~ Rada MVG, kterd pouzivé standardni vakuové komponenty, nabizi

vsem druhdm potfeb pro manipulaci s tézkymi bfemeny. chapadla vyrobena na miru pro manipulaci s produkty riznych veli-
kosti, tvari a hmotnosti.

Chapadlové vakuové

systémy

Spolehlivé feseni pfizplisobi-
telné pro manipulaci se vSemi
typy objektl riznych tvar(i
a velikosti. Jednoducha a fle-
xibilni instalace a pouZziti.



CHAPADLA
Q COVAL

vacuum managers

Vakuova chapadla Coval
COVAL vyviji feSeni na miru pro robotické aplikace v riiznych odvétvich, jako je vyroba oballi, vyroba potravin, plastikarsky primysl. Jsme
soucasti celého vyrobniho procesu, od individudlni manipulace s predméty, az po kompletni paletizaci na konci vyrobni linky.

Stavebnicové vakuové pumpy
¢ Modularita, jednoduchost, preciznost,
tichy chod, vysoka produktivita, optimalni

tcéinnost
Inteligentni LEMCOM
vakuové pumpy i VACUM DUrTpS ilh

* Systém PIug & PIay, R ‘ 4 : e Il_*"] ]

tﬂllcp:arr
Ethen 'et/IP

Diky svému inovativnimu designu, karbonové vakuova chapadla i s
Coval CVGC dokonale odpovidaji hmotnostnim omezenim, fle- Haeaie kit
xibilité a bezpecnosti kolaborativnich aplikaci.

Karbon je 2,5x lehéi nez hlinik a poskytuje az 6x vySSi mechanic-

kou pevnost

Pénovy material na okrajich chrani jak chapadlo, tak obsluhu
Integrovany vakuovy generator a elektromagneticky ventil
Pfiruba je kompatibilni s kolaborativnimi roboty Doosan

3 standardni rozméry: 150 x 150, 240 x 120, 320 x 160 mm
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NejsnadnéjSi cesta, jak dat hmat robotickému ramenil!!

» ACF technologie pfimo automatizuje prace s vysokou potfebou
jemnych pohybi, dkond a flexibility

* Garantuje velmi kratky pracovni cyklus a velmi rychlou ekono-
mickou navratnost i pro naro¢né aplikace

e ACF automatizuje/ robotizuje problematické a narocné rucni
operace

* Pouziti na robotech od vSech vyrobcli

Robot

* Prinasi rychlost

* Poskytuje pfesnost

 Pohyby ve vSech smérech a rozsazich

ACF

 Udrzuje kontakt s povrchem materidlu definovanou silou v riiz-
nych smérech

¢ Ma vyhodnou polohovou toleranci

* Poskytuje kontaktni informace (z povrchu materidlu)

¢
ROBOTICS

Parametry nastaveni pro ACF
* Pocatecni sila
* Doba nabéhu
* Cilova sila (N)

Parametry zasilané z ACF

e Aktualni (naméfena) sila

* Aktualni zdvih a aktualni poloha
* Kontaktni vystup

* systémové chyby

Kompenzace gravitace
* definovanou silou

e vyvazeni zatizeni nastroje
* ve viech smérech



CHAPADLA

h

BUEINESS 06

Firma Amtru se uZ vice nez 35 let specializuje na navrhy

a dodavky nastrojii a komponent{i na miru zejména pro

kovoobrabéci automatizované operace.

Pfi béZném navrhu feSeni jsou zahrnuty operace proces- -
ni analyzy, studie proveditelnosti a analyza navratnosti
investice (ROI).

Také dokazeme spole¢né zabezpecdit podporu pfi navrhu : T he
kompletnich systémd (robot, nastroje, vyméniky nastroj
a periférie) s vybérem pneumatickych komponentd.

FINISHTOOL

FINISHTOOL 220 840 W 1280 rpm 50 - 200 mm/s 171/s 100 - 250 mm 7 kg

FINISHTOOL 221 840 W 2100 rpm 50 - 200 mm/s 171/s 100 - 250 mm 7 kg
FINISHTOOL 225 840 W 6 700 rpm 50 - 200 mm/s 171/s 100 - 250 mm 7 kg
FINISHTOOL 231 620 W 3550 rpm 50 - 200 mm/s 14,51/s 100 - 250 mm 7 kg
FINISHTOOL 233 620 W 5250 rpm 50 - 200 mm/s 1451/s 100 - 250 mm 7 kg
ANGLEGRINDER

paoEGHINDER 2,1 KW 12000rpm 50 - 200 mm/s 301/ do 125 mm 6kg
ANGLEGRINDER

260 2,1 kW 12 000 rpm 50 - 200 mm/s 301/s do 180 mm 6 kg
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Ixtur je finska spolecnost, ktera se zabyva vyrobou magnetd. Jeji
technologie je zaloZend na stalych/ permanentnich magnetech, kte-
ré mohou zlistat v jednom ze dvou stavil (drZet, uvolnit) bez pouziti
energie. Spinani mize byt ovladano elektricky nebo pneumaticky
a vyzaduje jen velmi malé mnozstvi energie. V aplikacich s bateri-

g =

Typické aplikace pro magnety:

* manipulace s dlouhymi, Gzkymi a tenkymi ocelovymi plechy

* zlepSeni ergonomie manipulaénich operaci

« zvednuti a manipulace ocelovych plechil ze skladu na fezny stiil,
bezpetné bez poSkrabani

* vykladani na fezné stoly

* zdvihani dilli na svafovani, paletizaci, skladovani pomoci robota

* vSude kde je potfeba pouzit magnetickou silu bez moznosti tr-
valého napajeni

1IXTUR

ovym napajenim (AMR) jsou mozné tisice zapnuti/ vypnuti (ucho-
peni/ odloZeni) na jedno nabiti baterie. Magnety Ixtur mohou byt
pouZity v automatizovanych, zdvihacich, robotickych, svare¢skych
aplikacich. VSechny produkty jsou jak navrhované, tak vyrabéné
ve Finsku.

Magnety Ixtur pracuji ve vSech téchto pfipadech s velmi nizkym
prikonem, dokonce mohou pracovat s malou baterii. Jestli magnet
pritahuje nebo ne, neni potfebna Zadna energie. Velmi maly vykon
je potfeba pouze tehdy, kdyZz magnet méni svou polaritu. Pokud
dojde ke ztraté napajeni po zdvihu, nic se nedéje. Technologie Ixtur
je zaloZzend na permanentnich magnetech a predmét z magnetic-
kého chapadla nespadne. V soucasnosti ma Ixtur dvé vyrobkové
fady: automatické zdvihaci magnety a magnety pro automatizaci,
integraci, zdvih, manipulaci atd.

MAP-6
MAP-40
MAP-120R
MAP-180
MRP-20NK
MRP-28NK
MRP-30F
MRP-42K
MRP-46
MRP-130F
MRP-170

nominalni
nosnost s bez-
pecnostnim
koeficientem 3

pozadovana
hloubka desky
pro nominalni
nosnost

t>4mm
t>8mm
t>25mm
t>25mm
t>4mm
t>12mm
t>3mm
t>12 mm
t>12mm
t>25mm
t>25mm

optimalizovano
pro kulata
bfemena

minimalni
priimér valce

g>0mm
g>10 mm
@>14 mm
g>20mm
g>20mm

g>25mm

nominalni
nosnost s valcem
s bezpecnostnim
koeficientem 3

pozadovany
priimér valce
pro nominalni
nosnost

g>200mm
@>14 mm
2>60mm
g>100 mm
g>100mm

g>120 mm

maximalni
zlistatkova upi-
naci kapacita
(magnet VYP)

Rozméry (@ x V)
nebo (Sx dxv)

2 35x35
265 x50
2120 x 82
2120x 82
80x55x 114
80 x55x 126
80 x55x80
80x55x825
80x55x82,5

hmotnost

0,19 kg
0,95 kg
5,80 kg
5,80kg
2,4 kg

2,6 kg

1,90 kg
1,90 kg
1,90 kg

120x103x 120 9,5kg
103x120x 140 10,7 kg
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PLE-700 LI-120
Ixtur PLE -700 a LI-120 jsou pIné au- PLE-700 je univerzalni feSeni pro zdvih ocelovych plechi s tloustkou 4 - 25mm. Manipulé-
tomatické zdvihaci manipulatory pro tor je idedlni pro desky velikosti 1,25 x 2,50m a 1,50 x 3,00 m.
ploché materidly urené pro pouZiti
s jefabem nebo VZV. Vyrobek je bez- LI-120 ocenite pfi manipulaci s mensimi plechy, kde neni potfebna extrémni nosnost, ale
dratovy a lehce se nasazuje. Zapinani hlavné obratnost plynouci z malého rozméru manipulatoru.

a uvoliiovani je automatické. Qperator
nemusi drzet Zadny dal$i ovlada¢ na-  Magnety Ixtur diky technologii potfebuji energii jen ke zméné polarity. ZatéZ zlistane na

vic. magnetu, i kdyZ dojde k vypadku energie.
&
| Mol  |pPEf0 Ju0 |
Nominalni nosnost s bezpe¢nostnim 700 kg 120 kg
koeficientem 3
Rozmeéry (délka x Sitka x vyska) 2,00x 1,13 mx 0,44 m 125 x 125 x 200 mm
Hmotnost 150 kg 6,7 kg
Pracovni teplota -10 ... +50 °C 0..+50°C
Pracovni ¢as 30h standby méd nebo 1000 zdvihil na 70h standby méd nebo 1500 zdvihii na

jedno nabiti jedno nabiti




- * absolutni opakovatelnost

CHAPADLA

/~  products

Spole¢nost Robot System Products - RSP se etablovala v roce 2003 jako samostatna firma
manazerskym odkoupenim ABB Robotics. RSP nabizi celou fadu robotickych koncovych
efektor( typu plug & play a také jednotlivé periferni prvky. Jejich vyrobky funguiji se vSemi
vyznamnymi znackami robotd.

RSP CiRo

* rotace +/- 250 °C

* libovolné kombinace kabel(l
a hadic k jakékoli aplikaci

* prodlouZena Zivotnost kabe-
10 a hadic

Automaticky vymeénik nastrojl

* robustni konstrukce pro
aplikace s velkym krouticim
momentem

* rychlé uzamykani < 0,3 s

* nosnost do 1250 kg

Ventilové jednotky
e Moduly plug & play

» Kratka doba instalace B ey
o NavrZeny pro montaz na robota e * =3
* Rozhrani standardniho % & =

ventilu - [SO

polohovani
e gsnadna udrzba a dlouha

Integrovana elektricka pfipojovaci skfifka

doba provozuschopnosti « Volitelna funkce vymény néstroje
* patentovany uzamykaci mechanismus * Volitelné rozhrani priimyslové shérnice
* 3D modely pro robotické CAD systémy * Volitelny vakuovy modul

K dispozici také ruéni vymeénik

T . Hadice pro vedeni kabelaze
Vymeénik nastroju s integrovanou kabelazi e Rychl4 a jednoduchd instalace

vV pfirubé

» Kompaktni design

* UmoZriuje nekoneéné otace-
ni 6.0sy

 Uzite¢na nosnost do 350 kg

* Prodlouzena Zivotnost kabe-
10 a hadic

e ZvySuje mobilitu

* Modularni design Ll

¢ Chrani hadice a kabely pred
opotfebenim odérem,
organizuje je

o \Velky vybér typli

Chapadla pro rlizné

typy aplikaci

 Paralelni chapadla dvouprsta

* Paralelni chapadla se Siro-
kym rozevfenim

* Trojprsta chapadla pro valco-
vé predmeéty

Pfiruba s integrovanou

kabelazi

* Kompaktni design

* Umoziuje nekonecné otace-
ni 6.0sy

 Uzite¢na nosnost do 350 kg

* Prodlouzena Zivotnost kabe-

I a hadic

ZvySuje mobilitu

Drzéky néstrojti pro | ‘{ih .
robotické bunky — "_ - *.

¢ Jednoducha integrace

rs P robot Eystam
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&= INXPECT

Sense the world in 3D.

S201A je prvni MIMO radar na svété s cerfifikaci SIL2/PLd.

Pracuje v pasmu V milimetrovych vin (60 GHz), s dynamicky vo-
litelnym zornym polem (s dosahem az 5 metril @ moznosti nasta-
veni Sifky snimaného pole) a az ¢tyfmi poplachovymi oblastmi,
které je mozné dynamicky prepinat. Je idedini pro scénafe slozi-
tych aplikaci, véetné pripadli mobilniho pouZiti.

WORLD FIRST

at. 3 (IS0 13849)
> 62998-1)

il l
T e 1T e 11 S (1 b 0° vert. EI:-_-

ll -

= INXPECT



BEZPECNOST

Ve spolecnosti Contrinex je bezpe€nost prvorada.
Poskytovanim inovativnich a spolehlivych bezpecnostnich
produktl se snaZime snizovat pracovni Urazy na celém sveété.
NaSe feSeni jsou také velmi ergonomické s pozitivnim vlivem
na dostupnost systému a celkovou produktivitu. Svételné zavory
Safetinex a bariéry kontroly pfistupu byly navrzeny spolec¢nosti
Contrinex na vysoce kvalitni zabezpeceni personalu obsluhy i sa-
motnych strojd. Kompletni sortiment obsahuje svételné zavory
typu 2 nebo 4 podle mezinarodni normy IS0 13849. RozliSeni je
vhodné na ochranu rukou (30 mm), prst(i (14 mm) nebo celého
téla (3-6 paprsku). Volba standardniho nebo tenkého profilu je
k dispozici i v nékterych délkach az téméF 2 metry.

Bezpecnostni ochrana prstil

Malé stroje s omezenym prostorem maji tendenci pouzivat své-
telné zavory s rozliSenim prstll (14 mm), které umozni detekci
menSich pfedmétl s kratkou dobou odezvy.

Bezpec€nostni ochrana rukou

VétSina pramyslovych aplikaci pouziva bezpecnostni svételné
zavory s rozlisenim rukou (30 mm). Takovato zafizeni poskytuiji
cenové vyhodnou ochranu a pfiméfenou bezpecnostni vzdale-
nost od mozného nebezpeCi v zafizeni (ve stroji). Tyto vyrobky

Contrinex jsou obzvlast pevné a dobfe utésnéné v pouzdrech
s krytim IP65 a IP67.

CONTRINEX

Bezpec€nostni kontrola pfistupu

Z této technologie maji uzitek velké prdmyslové stroje, ve kte-
rych svételné zavory obklopuji pracovni oblast infracervenou
bariérou. V porovnani s fyzickou bariérou je prostor okolo stroje
voIngjsi a neni snizena viditelnost. Typicky jsou tyto typy umis-
téné v aplikacich: stroje na fezani kovi, tiskarské stroje, balici
a montazni linky.

Bezpec€nostni magnetické snimace

Na kazdém stroji, kde jsou potfeba pevné ochranné dvere, za-
bezpecuje fada YSM spolehlivé monitorovani stavu (dvefe ote-
viené nebo zaviené). Magneticky kodovany systém (typ 4 dle
normy ISO 14119) déla fadu YSM imunni proti vzajemnému ru-
Seni a vysokou odolnosti proti manipulaci.

Bezpecnostni RFID snimace

Rada YSR zabezpecuje spolehlivé monitorovéni stavu (dvefe ote-
viené - zaviené) u kazdého stroje vyZzadujiciho pevné ochranné
dvere. Typy YSR jsou diky moznosti sériového pfipojeni zvias-
té vhodné pro aplikace pouZivajici vice snimacl jako napfiklad
dlouhé haly nebo montazni linky. Tato RFID kddovana zafizeni
jsou klasifikovana jako typ 4 podle I1SO 14119.
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Gamma system je spolecnost, ktera piisobi vice nez 20 Bezpecnostni narazniky

let na trhu s bezpecnosti pracovnikii v nebezpecnych oblas- Systémové narazniky Gamma System se pouZzivaji na ochranu
tech. Nabizi feSeni jako: bezpecnostni rohoze, bezpecnostni osob pred narazy voziku, nebo Castmi strojii v pohybu, jako
liSty citlivé na tlak, bezpe€nostni narazniky, mechanické bez- ~ jsou AGV, AMR, vytahy, automatizované sklady atd.

pecnostni spinace, zamky, bezkontaktni kddované magnetické
bezpec€nostni spinace, relé moduly, tlacitka a jiné. VSechny
vyrobky jsou vyrabéné s ohledem na nejvysSi bezpe€nostni
a kvalitativni standardy podle mezinarodnich norem.

BezpeCnostni rohoze

SAFETY MAT je bezpecnostni rohoz, ktera slouzi jako eIek
trické zafizeni citlivé na tlak, uréena na detekci prltomnostl
lidského téla. K dispozici jsou provedeni z PVC nebo hliniku.

Bezpec€nostni svételné bariéry
Gamma System nabizi fadu infracervenych bezpecnostnich za-
vor, které slouzi k ochrané obsluhy pred nebezpecnymi ¢astmi.

b

Bezpecnostni listy citlivé na tlak *
Gamma system se pouZivaji na odstranéni rizika srazky spo-

jeného s provozem posuvnych dvefi, pohyblivych prepazek,
automatickych pohyblivych ochrannych krytt, elektrickych
dvefi atd.
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DINA

Bezpecnostni technologie fizeni pohybu se rodi v roce 1987. V rodném domé v pivnici - improvizované laboratofi, mlady inZenyr Dirar Najib

[}
we are safety.

vytvari prvni ruéné vyrabéné prototypy. Jeho vize je: rozvijet a predavat bezpeénostni technologie.

A to, co kdysi zaGalo velkou kreativitou a vasni v suterénu, bylo vybudované tymovou praci k dokonalosti. Spole¢nost DINA tak znamena spo-

lehlivou bezpeénostni technologii uz skoro 35 let.

SL VARIO

Je multifunkéni, stavebnicovy, rozsifitelny a konfigurovatelny bez-
pecnostni systém. Sklada se z centralniho modulu a pfidavnych
funkénich moduld. Jeden systém na monitorovani az 30 os v rliz-
nych rezimech provozu. PIné rozsifitelny az na 15 moduld pro
aplikace funkéni bezpecnosti.

Graficky parametrizaéni SW Vam nabizi téméf neomezené moz-
nosti jednoduchého nastavovani. K dispozici jsou riizné bezpec-
nostni funkce, napi. logické moduly, ¢asovace, bezpeénostni
obvody, volice rezim(i, pocitadla, porovnavace, zpétné vazby, in-
terlock restarty atd.

| .

ol im bl L
- 4 -
r Wl ee| P wowe vaer
Taens | ogpen l
® ] aus seas
"
pes - 1y
il Fnad ey
e n L itca b
| ost |8

oy T
e o, [ HPSE I
:llrﬁ[lll']' | | e
R, 1 Lik
Ioas tist iy

SAFELINE

Nabizi dokonalé feSeni pro vSechny aplikace. Na vybér je 6 riiz-

alizovat rlzné spinaci stavy prostfednictvim jednoho z hlavnich
protokold priimyslové komunikace. Lze kombinovat az 14 dalSich
modulli v jednom pouzdfe.

Sin/ Cos, TTL, HTL, SSI nebo resolver.
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nych variant centralni jednotky, bud’ s COM nebo s USB. Je nut- |
né ji nakombinovat odpovidajicim pfipojenim ke shérnici a vizu-

Moduly sleduji nastaveni, polohovani, sméfovani a rychlost brzdy
ve tfech riznych zafizenich. Moduly maji riizné méfici systémy: =

DNDS moduly

Modul DNDS je dodavany jako kompakini jednotka/ sestava
v praktickém kovovém pouzdfe. Diky Celnimu zapojeni je velmi
lehkeé jej integrovat do rozvadéce, coz ulehCuje modernizaci star-
Sich stroju.

Jedna kovova schranka mlize mit az 8 modulti na monitorovani
pohybu pro méfici systémy Sin/ Cos, HTL, TTL, resolver nebo
snimace pritomnosti.
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STANDALONE

Vyrobky STANDALONE nabizi nejmodernéjsi bezpecnostni prvky
za bezkonkurencni cenu.

Kompaktni pouzdro s primyslovym standardem Ize montovat i do
nejmensich rozvadécd. K dispozici jsou monitor pohybu, monitor
faze, monitor teploty a E-STOP relé.
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BEZPECNOST
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Garantell.
Garantell je rodinny podnik ve Varname v jiznim Svédsku. Vy- * \lyztuzené sloupky, které jsou privarené k ocelové patce
vijeji a vyrabi Spickové pletivo, které se pouziva v celé Evropé.
Sortiment vyrobkl zahrnuje odolné a nakladové efektivni ochran- * Dvefe jsou dodavané vzdy pfedem smontované; aby se pre-
né kryty strojti, primyslova skladovaci a logisticka feseni, také deSlo moznym zranénim, pletivo je svafené uvnitf zahnutych
systémy ochrany majetku. Vem nasim zakaznikim poskytujeme profilli pro moderni design bez ostrych hran
osobni sluzby od konzultaci, projektovani, dodavky, instalace, az
po naslednou Gdrzbu. * K dispozici je i souprava na fezani, ktera umozriuje vertikalni

a horizontalni pfizplisobeni pfimo na misté montaze

* Dvere jsou k dispozici v nékolika provedenich, zavésné dvere
a teleskopické posuvné dvefe, jednoramenné nebo dvouramen-
né a Siroka kompatibilita riznych typl zamk

* Rychla a jednoducha instalace

* Rozsah je pIné v souladu se smérnici o oploceni strojnich za-
fizeni




VétSina investord/ primyslovych podnikii pou-
Ziva roboticka pracovisté jako nahradu lidskych
operatord ve velmi slozitych technologickych
procesech, které jsou Gasto velmi znecisténé
- af uz prachem, Spinou, celkové chemickym
prostfedim nebo dalSimi latkami. V takovém
pfipadé nemaji ani primyslové roboty nebo jed-
noucelové manipulatory svou Zivotnost neome-
zenou. Proto je nezbytné i pohyblivé technologic-
ké casti, jako jsou ramena robot(, chranit pred
Pro aplikace:

* Lakovani: barvy, laky, tmely

* Piskovani

* Svarovani, opracovani kov(i

* Slévarenstvi, prace s roztavenym kovem

* \lysokotlaké Cisténi

* Ohranovani odlitk(

* Antistatické prostredi

Ochranné navleky na roboty Vam vyrobime na
pozadani pro jakoukoli aplikaci a jakéhokoli ro-
bota (i od konkurenénich vyrobci).

VZdy od Vas potfebujeme pfesny model robota/
jednodcelového manipulatoru, pfesné definova-
né prostiedi (okolni teplota, chemické sloZeni,
Cistici kapaliny, barvy, agresivni vypary, atd.),
definované pohyby a jejich limity, asy cykli
a frekvence (pouZzivani robota) ...




Investice do robotické technologie je pro mnoho podniki finanéné znatelna a citliva.
Proto nasim zakaznikdm nabizime i celé spektrum pouZitych robott od vSech své-
tovych znadek: FANUC, ABB, KUKA, YASKAWA, COMAU, MITSUBISHI, (...) a samo-
ziejmé také naSe znaCky KAWASAKI a TOSHIBA/ Shibaura Machine. V tomto pfipa-
dé je nabidka vZdy Casové omezena a kazdy pripad se fesi individualné. VSichni tito
pouZiti roboti jsou po generalni oprave, se zarukou 6 mésicl. Ke kazdému robotu
umime poskytnout demonstracni video. U ndmi zastupovanych znatek mame v na-
bidce vice variant ,jetych” robot(i. Mezi ty nejzajimavé;jsi patfi DEMO nebo Skolici
roboti, ktefi maji velmi zajimavou cenu, ale najeté motohodiny jsou nizké (kolem
100 hodin), navic v Cistém prostiedi a bez velkého zatizeni ramene. De facto Ize
hovofit prakticky o zcela novém robotovi s vyraznou slevou.

Nevahejte nas kontaktovat
a provérit si tak i tuto moznost nabidky.

B - Kawasaki AHBHB FANUC I( \u KA V\ITASK:IE\WA STAUB.-.U TOSHIBA MACHINE

Robotics ROBOTICS INDUSTRIAL ROBOTS



Podavaci systémy FLEXIBOWL NS

Fle iBowl,as

FlexiBowI® je flexibilni podavaé dild, ktery je kompatibilni s kazdym robotem
a systémem vidéni. Jediné zafizeni zvladne zpracovavat celé skupiny produk-
tl v rozmezi 1-250 mm /1-250 g a nahradit tak celou sadu vibraénich misko-
vych podavacu. Diky snadnému a intuitivnimu programovani umozriuje rychlé
a opakované zmény produkce v ramci stejné pracovni smény bez potieby
dalSich specializovanych nastrojd.

Doporucena 2L CL Uzitecné
Produktova rada velikost dild hm:;?“ zatizeni

Velkoobjemoveé piedzasobniky e 1ex<10 mm

Slouzi k zasobé sypkych materiall a jsou
zvlasté vhodné pro pinéni a pribézné
davkovani malych a stfednich dili v Siroké
Skale aplikaci. Jsou pohanény linearni
vibraéni zakladnou a jsou dokonale sladény
se systémem FlexiBowl®. Velkoobjemové
predzasobniky jsou dodavany v riiznych
objemech od 1,51t do 40It, standardné jsou
vyrabény z oceli INOX a podle potfeby mohou
byt potazeny polyuretanem.

FlexiBowI® 350 | 1<x<20 mm

FlexiBowl®500 | | s | S

o -

FlexiBowI® 650

FlexiBowI® 800 - ' 60<x<250 mm
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Viyrobni procesy mohou byt vylepSeny prostrednictvim systé-
mi priamyslového vidéni, které umozniuiji lepSi ovladani a snizuji
chybovost. Spoleénost ARS vyviji inspekéni systémy a aplikace
navadeéni robotl pro farmaceutické, kosmetické, potravinarske,
elektrotechnické a automobilové obory.

ARS poskytuje kontrolni systémy zaloZené na rentgenové tech-

nologii. Systémy priimyslové pocitacové tomografie (CT) umoz-

nuji provadét presné a spolehlivé kontroly kvality a metrologické

analyzy.

* Detekce inkluzi, vnitfnich a vnéjsich defektd

* Analyza hustoty, vaZeni a rozdilového vazeni

* Kontrola tvaru, integrity a plnosti

e Kontroly balenych produktil a pocitani volné poloZenych pro-
duktd

Typické aplikace kamerovych systémd:

* Rozmérova kontrola a rozpoznavani tvard

* Kontrola povrchd, defekt(i a rozmérovych toleranci
* Kontrola pfitomnosti nebo nepfitomnosti dili

* Kontrola poétu, orientace a polohy

8 - PC Vision software k FlexiBowl®
Fle)(l VISIOn 4 5 pro navadéni robotti

—' |

FlexiVision je PC kamerovy software pro navadéni robotd,
ktery Ize volitelné dodat se systémy FlexiBowl®. Software je
zaloZeny na knihovné Cognex, podporuje vice kamer a nabizi
velkou flexibilitu. Je kompatibilni s velkym mnozstvim primy-
slovych robot( a jeho uvedeni do provozu nevyzZzaduje zadné
pokroCilé programatorské dovednosti.




Inteligentni pfeprava zboZzi

Mobilni roboti typu Plug & Play dokaZi pfepravovat naklad do
hmotnosti az 1000 kg. Jsou vybaveny prdlomovou technolo-
gii autonomie, zaloZzenou na pokro€ilém 3D vizualnim vnimani
a umélé inteligenci.

Tyto automaticky fizené voziky (AGV) jsou navrZeny tak, aby
fungovaly bezpe¢né bok po boku s lidmi i ve sloZitém a dyna-
mickém prostredi. Stereoskopické kamery a uméla in-
teligence umoziuji robotdim rozpoznat a porozumet
tomu, co je obklopuje, pro lepSi navigaci, detekci
prekazek a bezpe€nost na pracovisti.

CargoBot 1000 LiftBot 1000

Modularni platforma pro manipulaci s materialem o nosnos-
ti 1 000 kg, prizplisobitelna pro prepravu nakladd v riz-
nych druzich kontejner(i nebo prepravek.

CargoBot pracuje autonomné - sam vykresluje svoji trasu
od mista vyzvednuti az po misto predani, vyhyba se prekaz-
kam, lidem nebo vozidl(im, se kterymi se potka. Robot ma
pokryti senzorem 360° a mnozZstvi bezpeénostnich prvk,
véetné modrého svétla a dalSich vizualnich i zvukovych
signali.

Viykonny automatizacni nastroj, uréeny pro pfepravu bre-
men jen na paletach. Je vybaven nlzkovym zvedacim me-
chanismem, ktery dokaze prepravit a zvednout az 1 000 kg.

LiftBot 1000 je uréen k pouZiti uvnitf jakéhokoli standard-
niho primyslového zafizeni, at uz vyrobniho, logistického
nebo skladovaciho. Diky pokrodilému navadéni mize bez-
pecné pracovat kolem lidi a jimi ovladanych vozidel.




Zakladni specifikace CargoBot a LiftBot
" Rozméry: 1 345 x 902 x 310 mm
Baterie: 10 h, vyménitelna za chodu
£5 Typ palety: EPAL 1, EPAL 3

(*** vice info vizz. www.gideonbros.ai ***)
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Mondragon Assembly integruje do svych feSeni nejpokrogilejsi
technologie na trhu a je prilkopnikem ve vyvoji novych piné auto-
matickych vyrobnich linek.
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Podavaci systémy Technika spojovani/ tvarovani
* Vibraéni podavace * Sroubovani

* (Qdstfedivé podavace > Pneumatické

* DalSi feSeni (stupiovité davkovace, vertikalni podavace, ...) > Elektrické

e Lisovani
> Pneumatické
> Oleo-pneumatické
> Hydraulické

Manipulacni systémy
* Pneumaticky pick & place
e Elektricky pick & place

(servomotory) >’ Ser,vo’tisk
* Elektricky pick & place * Nytovani
* Dérovani

(linearni motory)

* Razitkovani
 Plazmové Gisténi
e Tvarovani dratd
* Vysekavani
Hrebikovani




Davkovani
¢ Technologie
» Casem
> Objemem
> Vietenem
o Materialy
> Vazelina
> Olej
> Kyanoakrylat
> Podkladova barva
> Horka tavenina
> Silikon
> Konformni natér
> Barva

Znaceni a identifikace

e Laserové

* Inkoustové

e Jehlickové znaceni

e Tisk Stitki

* Barevné bodové malovani
(tampon print)

¢ Znadeni jednou teckou

* Razeni teplem

palety
cni systémy (karusel)
inearni systém (systémy
FMS, tuhy linearni pfenos
12, 18 a 22 pozic)
* Robotické bunky

Kamerové systémy

* Fotoaparaty s vysokym rozliSenim
* Vysokorychlostni kamery

* 3D rekonstrukce

¢ Kontrolni kamery

* Kamerové snimace

Méfeni a kontrola
* Testery tniku
> Pokles tlaku
(vysoky a nizky tlak)
> Vakuum
> Helium
e Pritokomeéry
e Linearni snimace
* Rotacni snimace
 ZatéZzovaci bunky (napéti,
komprese, kroutici moment)
¢ meéfici a kontrolni kamery
¢ Akcelerometry
e Hipotiv test
* Vyhodnoceni kfivky el. napéti/
proudu
* Kontrola svarovani
e Kontrola davkovani
» Komunikacni protokol s kom-
ponenty na bazi Linbus/ CAN
* |zolace
¢ Hallovy zkousky (snimace,
cidla)

varovani
aserové

* |R zarenim

* Indukéni

o Ultrazvukové

* Vibraéni

* Svarovani pod plynovou ochranou (TIG, MIG, MAG)

* Svarovani teplem




Skupina VAHLE vyrabi inovativni a zakaznicky orientované pro-
duktové systémy v oblasti pfenosu energie, pfenosu dat, polo-
hovacich a fidicich systém( pro mabilni priimyslové aplikace.

Vyhoda VAHLE

Ziskate napajeni, datovou komunikaci, garantovani polohy a fi-
zeni z jednoho zdroje.

vDRIVE

Cim dél vice se inteligentni aplikace pouZivaji v inteligentni to-
varné a logistické automatizaci. V celém dodavatelském fetézci
je potfebné vyrobky zvednout, pfepravit, otacet a jakkoli pre-
souvat. To v8e se da obslouzit pomoci nasich Fidicich mobilnich
jednotek vDRIVE. Stavebnicovy princip nasich fidicich systémii
umoziuje jednoduchou integraci do vaSeho systému a také
rychlou dostupnost nasich nahradnich dilii, v pfipadé opravy
nebo poruchy.

vPOS

Na inteligentnich vyrobnich linkach dneska (!) se ocekava neje-
nom piesné polohovani v pribéhu celého vyrobniho cyklu, ale
také vysoka presnost, bezpecnost procesl, vysoka rychlost po-
suvu a schopnost integrace systému. V dobé digitalizace je op-
timalnim feSenim APQS OPTIC, protoZe systémy VAHLE (vPOS)
spojuji tyto sou¢asné potieby i budouci naroky.




+ VVAHLE

vCOM

Pro dne$ni digitalni vyrobu jsou nejdlezZitéjSimi pozadavky flexi-
bilita a spolehlivost. Na cesté k piné digitalizaci je zabezpeceny
prenos dat zakladnim pfedpokladem komunikace mezi lidmi
a stroji. Komplexni feSeni pro internet véci (IoT) a primyslovy
internet véci (lloT) pozaduji vysoké prenosové rychlosti pro
data, které naSe systémy maji. vCOM je systém, ktery je odolny
proti porucham a je tedy zakladem vasi cesty k Primyslu 4.0.

Operatorské rozhrani pro dokumentaci v realném case:

* Zobrazeni zachycenych obrazki

* Vzdalené prochazeni HMI

» Komunikace pies Ethernet/IP s 8 ms TAKTEM!!

* Rychla odezva (ms)

* Dynamické nastavovani pozadovanych hodnot pro systém




TOSIBOX

Prvni svétové zafizeni Plug & Go™
Vzdaleny pfistup je tak inteligentni, Ze je prosté jednoduchy

* VPN instalace a konfigurace za 5 minut y IE
e UzZivatelska jednoduchost S S =
|

* Flexibilni a rozsifitelny systém Tosiox® -
v - o , Key =]

* Pfenos (idaju a dat bez placeni Cloudu roseeoe Firewal

* Otestované a zkontrolované zabezpeceni P

* Pracuje spolehlivé se vSemi typy internetového pfipojeni
(Ethernet, 2G, 3G, 4G, 5G, WLAN)
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 FCC, UL, CUL, ISAE3000 a IS09001

Cilova skupina zakaznikd:

* Primyslova automatizace (OEM, vyrobci JUS, integrétofi)

* Automatizace budov (samospravy, bytové podniky, sprava budov)

* Infrastruktura (energeticky management, vodni hospodarstvi, telekomunikace,
transport/ logistika)

TOSIBOX®
Mobile Client

° -
Central Lock
or
Virtual

central lock

TOSIBOX®
Lock

=
Virtual Central Lock —— - = "

TOSIBOX® Virtual Central Lock zméni Vas ekosystém TOSIBOX® na loT sit VPN

pfipojeni pro vzdalenou Gdrzbu, nepfetrZity monitoring, sbér a zaznamenavani Gdaji v realném ¢ase, coz umoziuje jednoduchou spravu
velkych siti bez specialnich IT znalosti.

* Virtual Central Lock s pomoci stalého VPN pfipojeni miiZete jednoduSe vyuzivat pro aplikace napf. na zaznamenavani dat, nepretrzité
monitorovani nebo vzdalenou Gdrzbu

* Moznost shéru auditovych logl z pfipojenych TOSIBOX® Lock

* Monitorovaci sluzba pro pfipojeni VPN

* Testované a kontrolované zabezpeceni

* VlylepSena a Skalovatelna sprava enterprise-ready pristupu

* ProtoZe je virtualni, mliZe byt nasazeny ve VaSi kancelarskeé siti, v cloudu nebo kdekoli jinde

* Podporuje az tisice soubéznych pripojeni VPN z TOSIBOX® Keys, Locks nebo mobilnich klientd

84




_ 1 : TOSIBOX® TOSIBOX® .

TOSIBOX® | Lock | |TosiBOX® . w
Funkce { — Central Virtual /
Lock 200 71210/250 | 1§ |Looks00 ook O e I

Technologie TOSIBOX®
Plug & Go™ Ano Ano Ano Ano Ano
Moznosti pripevnéni NS SrEen na Din listu na Din listu IS) e o i Ne
na Din liStu kolejnic
— 0,
Napajeni 8-27VOC(10%) 45 yopy(oom) 1248 FV (+20%) 90264 V AC Ne
s ukotvenim kabelu
FOUEDT St 4lE LG Ano Ano Ano Ne Ne
modemu
: : : ; 1 potfebny, zavisly na
WAN port 10/100 Mbit/s 10/100 Mbit/s 10/100 Mbit/s 1Gbit/s irtualnl plattorme
1 nebo vice potreb-
LAN porty 3x 10/100 Mbit/s 3x 10/100 Mbit/s 3x 10/100 Mbit/s 4x 1Gbit/s nych, zavisly na
virtualni platformé
Propustnost VPN do 15 Mbit/s do 30 Mbit/s do 90 Mbit/s do 700 Mbit/s Za"'S;?’a't‘firVr';té“a'”'
5 Blowfish 128 bit CBC, ~ Blowfish 128 bit CBC, ~ Blowfish 128 hit CBC,  Blowfish 128 bit CBC,  Blowfish 128 bit CBC,
Sifrovani VPN AES 128/192/256 bit  AES 128/192/256 bit ~ AES 128/192/256 bit  AES 128/192/256 bit ~ AES 128/192/256 bit
CBC CBC CBC CBC CBC

- Cg}j”ﬁﬂkace PAPOIENT i 3072bitRSA PKI, 3072bitRSA  PK,3072DbitRSA  PKIL3072bitRSA  PKI 3072 bit RSA

Potet soutasnych VPN Max 50 Max 20 Max 50 Max 4000 zavisly na virtudni
pripojeni platformé a licenci

, VIMWare ESXi/ MS
Podporovane platformy Ne Ne Ne Ne Hyper-V / Linux KYM
Uiz -l Ano Ano Ano Ne Ne
obnovy spojeni

. PoE in a PoE out: 27 V
PoE funkénost /580 mA max Ne Ne Ne Ne
CE certifikace Ano Ano Ano Ano Ne
FCC certifikace Ano Ano Ano Ano Ne
UL certifikace Ano Jen Lock 250 Ano Ano Ne
WLAN Ne |[EEE 80211 b/ g/ n |[EEE 802.11 b/ g/ n Ne Ne
TBL5, TBL5PS,

Kod produktu TBL2 TBL5, TBL21 TBL5IA, TBL5IAPS, TBCL1 TBVCL1

TBL5IB, TBL5IBPS

TOSIBOX® Key TOSIBOX® Mobile Client TOSIBOX® SoftKey

Technologie TOSIBOX® Plug & Go™
Master Key, Backup Key,

Typ Klice Sub Key Sub Key Sub Key
Velikost kryptografického klice 2048 bit RSA, hardwarovy 2048 bit RSA 4096 bit RSA
Mobilni klient pro Android a i0S Ano (vCetné 1. licence) Ne

Dvou faktorové ovéreni Ano Ano Ano




icotek GmbH

Je soukroma spoleénost ve skupiné icotek. UZ od svého zaloZeni
v roce 1995 plisobi jako inovacni lidr v organizaci kabelaze a EMC
uzemriovaci technice. V némeckém sidle spolecnosti v Eschach vy-
vijeji vlastni vyrobky a dodavaji je do celého svéta. Maji kancelare
v USA, ve Svycarsku a také své zastupce ve vice nez 50 zemich.
Jsou silnym a spolehlivym partnerem pro globalni prdmysl.

PouZitim patentovaného kabelového vstupniho systému icotek je
mozné kabely nasmérovat do rozvadgc, oviadacich panelli nebo
do stroji. Kabely jsou utésnény krytim (rovné IP65/ 68, jde o lehké
feSeni. K dispozici je i EMC varianta s uzemnénim.

Délené kabelové priichodky

Pouzitim délenych kabelovych priichodek je mozné rychle uspora-
dat kabely @ 1 - 35 mm do rozvadécti, oviadacich panelli nebo do
strojdi a utésnit je az do trovné kryti IP66/ 68/ UL typu 12.

| _ L~ B4

Chranicky kabeld CONFiX

' S kabelovymi chranickami CONFiX je mozné lehce nasmérovat riiz-
> na kabelova vedeni. Jsou idealni pro stroje, ovladaci panely, rozva-
décové skfiné, aby se zajistila maximalni ochrana kabel(.

i s .
Stétinové priichodky

Jsou idealnim feSenim vSude tam, kde je nezbytné utésnéni kabeli
a dostatecna ochrana pred prachem a Spinou.

.~
)|

L

LiSty pro odlehceni v tahu
PouZitim téchto univerzalnich odlehéovacich list mize uZivatel rychle se-
stavit, usporadat a odlehéit jinak napnuté kabely podle CSN EN 62444,

Rucni hydraulické razniky
Icotek nabizi maly ruéni hydraulicky raznik bez hadic, ktery umoz-
fuje rychlé a snadné dérovani obdélnikovych, Ctvercovych nebo
okrouhlych otvor(i. Ty presné odpovidaji rozmérim kabelovych
prlichodek icotek.
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C/IPTRON

Sensortechno DHJE

CAPTRON je znamy vyrobce kapacitnich tlacitek, optickych snima&i a kompletnich fidicich systémd pro velmi E
Sirokou Skalu priimyslovych odvétvi, jako je automatizace, doprava, logistika, stavebnictvi a mnohem vice. N

Na zakladé pozadavku zakaznika je mozné naSe produkty upravit nejenom z hlediska jejich pouzitych materiald, E -
symbold, znaceni, ale také z hlediska funkénosti a jejich technologie. - -

Kapacitni tlaCitka Obourucni bezpecnostni tlacitka SAFECAP I
0d roku 1994 jsou vyvijena a vyrabéna tato kapacitni tlaCitka safeCAP je feSeni spoleCnosti CAPTRON pro maximalni bez-
pro otevirani dvefi, ovladani stroji a nejriiznéjSich systéma. pecnost a ergonomii pfi provozu tézkych strojli s vysokym rizi-

kem poranéni, jako jsou lisy, razidla, n(izkové stroje atd.

Snimace hladiny

Pomoci systému CAPselect pro snimani hladiny mizete libo-
volné konfigurovat sondu podle vlastniho vybéru v zavislosti
na aplikaci, typu nadoby a vlastnostech snimace.

Optické snimace
Spoleénost CAPTRON vyrabi svételné bariéry na miru s Cer-
¢ venym svétlem, infradervenym svétlem a laserem s méficimi
- jednotkami TCP pro maximalini pfesnost kalibrace nastrojd pr-
myslovymi roboty.

LED signalizacni jednotky
Maji maximalni spolehlivost dokonce i za téch nejhorSich pod-
minek. PouZivaji se pro intuitivni orientaci v budovach, ve ve-
- TFejné dopravé nebo pfi ovladani stroju.




VYVOJ SVETOVE

Annual installations of industrial robots
("000 of units)

2011 2012 2013 2014 2015 2016 2017 2018 2019 2020
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Annual installations of industrial robots by customer industry - World
1,000 units
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Robot density in the manufacturing industry 2020

kliyd World: 126

robots installed per 10,000 employees

Denmark
Austria
Spain
France
Slovenia
Slovakia

Rep. of Korea
Singapore
Hong Kong
United States
Belgium and.|
Netherlands
Switzerland

Chinese Taipei

Annual installations of industrial robots - World
1,000 units

2011 2012 2013 2014 2018 2019

Annual installations of industrial robots - Czech Republic

units

2,893
2,725
1,533
2013 2014 2015 2016 2017 2018 2019

2012 2020
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SDA

SENSORS - DRIVES - AUTOMATION

Univerzalni odebirani a podavani dilli

Pevné a presné uchopeni je dllezité pro rychlou robotickou
manipulaci a kratkou dobu cyklu. Systém GRASP je nejlepsi
zpisob, jak uchopit nahodné rozsypané dily z krabice nebo
z dopravnikového pasu. GRASP vi, jak ma byt kazdy dil ucho-
pen, z jakého mista a z jakého sméru. Pracuje s jakymkoli
materialem, véetné reflexnich a matnych povrchi.

b

Jak presné funguje tento systém? : s
U 1

1. Nejdfive se v rychlém sledu nasnima nékolik vstupnich ‘_"_\4
snimka. vV AN

2. Nasledné se postupnym zpracovanim snimki vytvofi néko-

lik obrazovych vrstev, napf. snimky s odstranénymi odlesky,

snimky se zvyraznénymi vadami a snimek 3D jemné povr-

chové struktury.

3. Nasledné se provede analyza obrazovych vrstev pomoci [
nékolika metod umélé inteligence s vice kanaly a pomoci me- =
tod pokrocCilé analyzy obrazu.

4. Finalni rozhodnuti je provedeno na zakladé uzivatelsky na-
stavitelnych kritérii z vystupd pfedchozich krok(.

Jaké jsou moznosti vyuZziti?

Automotive: inspekce obrabénych ploch motorovych dild,
¢erpadla, priruby apod., inspekce pokovenych plastovych
dild, inspekce lakovanych dilti.

Lékarstvi: inspekce kloubnich implantatt, inspekce urologic-
kych sond, inspekce Sroubli, vychystavani komponent pfi-
strojli pro montazni operace.

Elektronika: testovani elektronickych komponent, manipula-
ce a inspekce kovovych chladicich prvki, inspekce osaze-
nych desek plosnych spoj

Logistika, distribuce a skladovani: navadéni robota na pre-
pravky ve skladé, vybirani z bedny a vychystavani dilli

Stavebnictvi: manipulace prvki systému sbéru destové
vody, depaletizace komponent stavebnich prvkii

Potravinarstvi: inspekce uzaveérd, tfidéni lahvi, finalni inspek-
ce a baleni produktd

" PUTYTY YT




Kontrola lakovanych dilu

SENSOR$_ - DRIVES - AUTOMATION

Systém UNITY je schopen konzistentné vyhodnotit kvalitu lakova-

nych dilii. Je mozné ho nasadit jak na velmi lesklé “autolaky”, tak

na laky metalické, nebo i standardni a matné. Diky kombinaci ana-

lytického pfistupu a umeélé inteligence je systém schopen presné .
rozpoznat a bez problému klasifikovat vady a kompetentné nahra-

dit operatora kvality. Systém poskytuje analytické nastroje, pridava

dildm traceabilitu (trasovatelnost) a uchovava historii zaznami.

3 SANEZOO

® Konzistentni porizeni obrazu i na velém dilu
® Vyhodnoceni nezavislé na barvé laku

® Schopnost vyhodnotit vSechny viditelné vady




Kontrola obrabénych povrchu

Systém UNITY je schopen konzistentné vyhodnotit kvalitu obrabé-
nych dili. Diky specialni metodé snimani a osvétlené ho nerozptyli
ani velmi lesklé, nebo naopak matné povrchy a mize robustné fun-
govat i pfi zménach okolniho osvétleni. Vyhodnoceni pomoci umélé
inteligence zajisti schopnost rozpoznat defekt a pomaoci uzivatelem
nastaveny hraniCnich hodnot s vysokou presnosti vyhodi pouze
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opravdu vadné dily. Systém neni rozptylen stopami po obrabéni,
ani pseudo-defekty.

UNITY je schopné zajistit kompletni traceabilitu, dohledatelnost
vadnich dilii v historii a poskytuje analytické nastroje pro odladéni
vyrobnich procesu.
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Centrum prc S D A

SENSORS - DRIVES - AUTOMATION

Vlykonna diagnosticka platforma

Dokonaly prehled o vSech vaSich robotech na jednom misté ﬂ E;..- w ﬁ ﬁ <"
- snadny pristup k analyze pracovnich postupd, agregacim i : b
dat, filtrovani a zaznamdm pro porovnavani dat. Diagnostika “ -==— el

stavu a vykonnosti robotd, zlepSovani vyroby a predikce

neplanovanych odstavek. ;— 7

Pokrocilé diagnostické nastroje
Zjistéte, jaké chyby se u vaSeho robota vyskytuji a jak je N
odstranit. Pozorujte, které ¢asti nebo spoje vaSeho robota o i s

jsou neustale postizeny chybami. Analyzujte a reaguijte. I | =
|
Snadné feSeni probléma o
Provedte dlkladnou analyzu kazdého nouzového zastaveni I | | | | III II l I ”I I :
vaSeho robota. Zjistéte kazdy detail o zastavenich a pfedcha- e s p

zejte jim v budoucnu!

Analyzujte program svého robota

Ujistéte se, Ze je program vaseho robota napsan podle dopo-
ruceni vyrobce. Najdéte prostor pro vylepSeni svého progra-
mu (zatim pouze pro UR).

Chybové skore

Pomoci ukazatele Error Score zjistite, zda vas robot pracuje
meésic od mésice Iépe a efektivnéji. Sledujte pokrok a zavadéj-
te navrhovana vylepSeni, aby vaSe aplikace fungovaly Iépe.

Upozornéni a oznameni

Dilezita upozornéni, varovani a oznameni prostfednictvim
e-mailu a SMS, abyste se okamzité dozvédéli o kritickych
situacich.

Sledovani vyroby a pfistup k ukazatelim
vykonnosti

Sledovani pokroku a presné daje o vyrobé. Méjte pfistup
k definovatelnym kliovym ukazatelim vykonnosti, které
presné popisuji aktualni vysledky vyroby.

Skute€né vyuZziti robotd
Zjistéte presné, kolik ¢asu vas robot pracuje. Sledujte prosto-
je a reagujte na né. Méjte skutecny vliv na efektivitu svého
robota.
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Moderni zptusob uceni programovani

primyslovych robotu

Jak vyucCovat robotiku v ucebné bez fyzického
robota? Jak mulZe univerzita nebo Skola
pokryt vysoké naklady na primyslového robota?
A jak se pak vyporadat s pfipadnymi Skodami?

Na mnoha technickych univerzitach se programovani robottl stale
provadi na papife nebo v simulatoru. Miize se to zménit. Robot
ASTORINO je programovatelny 6-osy robot zalozeny na technologii
3D tisku. Snadno se pouZziva i opravuje a poskytuje prilezitost ucit
se a délat chyby bez obav z jeho poSkozeni.

Uchopova¢ 1/0 modul

Technické parametry

Pocet os 6
Hmotnost 15 kg
0,5 kg
560 mm
+0,5 mm

Max. nosnost
Dosah ramene
Opakovatelnost

ZAKLADNI VLASTNOSTI:

* 99,5 % 3D tisk (jedina vyjimka: mechanické dily)

e Dodaci Ihita: 6 tydnd (s odolnym obalem)

» Kompatibilni s Kawasaki Robotics (programovaci jazyk AS)

* Snadna obsluha a opravy (snadno dostupné nahradni dily diky
3D tisku)

* Lze snadno sestavit béhem vyuky

* K dispozici linearni draha, strojové vidéni a 1/0 modul

* Skolici materialy, technicka dokumentace, bezpecénostni certifi-
kat a soubory CAD jsou soucasti dodavky

Linearni draha
97

Kamerovy systém



Paletizace

- e

Bt MV e e

Paletizace kartonovych krabic Paletizace ruznych vyrobku v jedné burice

Aplikace

Ukazka technologické hustoty BX robotu s ruznymi Ukazka novych robott BXP110L — svarovani; KJ155 — lakovani
nastroji (FSJ a klasické bodové pajeni) vnitinich ¢asti dveri; BUO15X — nanaseni tmelu uvniti karosérie

Obsluha stroji

.

: — A g ‘j :
= . . TSGR TN -y -
Zakladani polotovaru,/ vykladani hotovych obrobku - CNC stroje a vykladani vylisku ze vstrikolisu

98
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Ukazka manipulace s BX robotem,
montaz predni vidlice motocyklu

Technologicka operace kovani oken

S naslednou manipulaci

Pick & Place s roboty YS a YF

Lakovani

Specialni aplikace — montaz robota
na strop
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Zakladani polotovaru/ vykladani hotovych obrobk
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Obsluha stroji
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Zakladani polotovaru/ vykladani hotovych obrobku
- CNC stroje a vykladani vylisku ze vstrikolisu

Aplikace




Obsluha kovolisu

MG15 - Heavy Duty robot
nosnost 1 500 kg
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POTRAVINARSTVI

Umeji roboti pect?

Odpovéd’ zni: neuméji. Dlouholeté zkuSenosti, cit a kreativita
pekarskych a cukrafskych mistrii jsou opravdu nenahra i
né. Mnoho anavnych dilcich Cinnosti vSak dokazou pra
boti provadét opakovang, rychle a spolehlivé: ___J
* Sézeni / vlaZeni / nafezavani chlebi
* Paletizace / zakladani chlebd do beden - !
« Nanageni seminek Y.
* Rovnani rohliki na kontinudini lince j f.

Ly

L]

-

* Zakladani peciva na tac a do regalu &y
* Vytahovani toustového chleba {_‘?

* Pocitani / vazeni / kontrola kvality -
* Pfeprava produktli mezi provozy
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vyber si

Kolaborativni 2-ramenny
Kompaktni | .10 SCARA robot DuAro | .34 Pick & Place | s.9

/ | !

Pro velkou zté? | s.10 Svarovaci | 5.12 Lakovaci | 5.12 Paletizaéni | s.11

KAWASAKI

- Kartézské systémy - riizné modely
SCARA roboti - komplexni fada | s.51 Jednoosi roboti - vice druhli | s.54 se spoustou variaci | s.53

=T
o
=T
=
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@ snimace sily v kazdé ose
@ Erektivni | 529+ volitelna mobilni stanice | 5.29

Univerzalni 6-osi roboti | s.50
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S.D.A. s.ro.
Jana Bottu 4 Tel.: +421 48 472 34 11
Banska Bystrica, SK E-mail: robot@s-d-a.sk

Da se to.
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Roboticka reseni, se kterymi neprohrajete.





