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dokoriczenie z PAR 6/2009

Nowe podejscie do bezpieczenstwa maszyn
i procesow na HANNOVER MESSE 2009

{; Na stanowiskach firm z branzy automatyki mozna byto zauwazy¢, ze producenci systemow
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bazujacych na rozwigzaniach sieciowych zaczynajg mocno wspiera¢ przemystowe sieci
fieldbus wzbogacone profilem bezpiecznym (tab.).

P rzemystowa deterministyczna sie¢ czasu rze-
czywistego z profilem bezpiecznym, za posred-
nictwem jednej magistrali danych, moze przesytac
zarOwno dane standardowe, jak i dane bezpieczne.
Taka transmisja mogta by¢ zrealizowana poprzez
wprowadzenie dodatkowych mechanizmow kontroli
poprawnosci ramki oraz spojnosci przesytanych da-
nych. Wedtug zapewnien producentow, sieci takie sa
certyfikowane zgodnie z IEC 61508 (do SIL 3) oraz EN
954 (do kategorii 4), co Swiadczy o spelnieniu wyma-
gan najwyzszego stopnia zabezpieczen. Wymienione
normy dotycza bezpieczeistwa funkcjonalnego elek-
trycznych, elektronicznych i programowalnych sys-
temOw sterowania zwiazanych z bezpieczenstwem
oraz 0ogolnego bezpieczenstwa maszyn.

Stare i nowe podejscie
do bezpieczenstwa maszynowego

Celem stosowania systemow zabezpieczajacych jest
maksymalna redukcja liczby wypadkow oraz znisz-
czen spowodowanych bledami, jakie moga wystapic
w maszynach oraz systemach sterowania podczas
normalnej pracy. Powszechnie sa stosowane przekaz-
niki bezpieczenstwa lub specjalne programowalne
sterowniki bezpieczenstwa, zgodnie z istniejacymi
standardami miedzynarodowymi. Takie rozwiaza-
nia sprawdzaja si¢ bardzo dobrze w przemysle lecz
ich wada jest to, Ze bazuja na dwoch réznych syste-
mach (rozdzielenie sterowania procesem i bezpie-

Wybrane urzadzenia pracujace w sieci bezpiecznej zaprezentowane na targach HANNOVER MESSE 2009

Urzadzenie

Sie¢ bezpieczna

Krotki opis

Safety PLC, do 1024 bezpiecznych I/0, do 128 urzadzen w sieci,
EL6900 Safety over EtherCAT | & 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
EL1904 4 bezpieczne wejscia, IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
EL2904 4 bezpieczne wyjscia, IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
Beckhoff Safety PLC, d d b IEC 61508 SIL 3
afety ,do 15 urzadzen, 4 bezpieczne wyjscia, 15
EL6934 PROFIsafe oraz EN 954 kat. 4
EL1934 4 bezpieczne wejscia, IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
EL2934 4 bezpieczne wyjscia, IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
Pilz PSS4000 SafetyNET p Kompletny system sterowania na bazie sieci SafetyNET p
Profinet Proxy serwer i Interbus safety Master, do 126 bezpiecznych
SLC400PND-4TX1B | INTERBUS safety modutéw I/0, IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
Interbusowy sterownik bezpieczenstwa, do 126 bezpiecznych modutéw /0,
1B5 57 400 ETH SDSC IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
Modut 4 bezpiecznych wejs¢ dwukanatowych lub 8 bezpiecznych wejs¢
IBIL 24 5DI8-PAC jednokanatowych, IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
Phoenix Contact Modut 4 bezpi h wyjs¢ dwukanat h lub 8 bezpi h wyjs¢
) odut 4 bezpiecznych wyjs¢ dwukanatowych lu ezpiecznych wyjs¢
IBIL 24 5D0 8-PAC jednokanatowych, IEC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
Modut 4 bezpiecznych wejs¢ dwukanatowych lub 8 bezpiecznych wejs¢
IBIL 24 PSDI8-PAC PROFlsafe jednokanatowych, I[EC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4
Modut 4 bezpiecznych wyjs¢ dwukanatowych lub 8 bezpiecznych wyjs¢
IBIL 24 PSDO8-PAC jednokanatowych, I[EC 61508 SIL 3 oraz EN 954 kat. 4

Uwaga: Powotane w tekscie normy miedzynarodowe i europejskie majq polskie odpowiedniki.
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czenstwem), CO znacz-
nie korpphku;e pr(.)]ek?, Safety
wydtuza czas realizacji Safety application
(montaz i uruchomie- application &g diagnosis
nie). Nowe podejscie I

polega na potaczeni PROFlsafe
obu systemow w jedflzlri P,

system sterujacy, za po-

moca ktérego mozna _/?//
przesytac zarowno dane
standardowe, jak i bez-
pieczne, co w znaczny

Safety

application Safety
e.g. diagnosis application

%y, /
7
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wanych standardowych
I/0O, a wiec mozliwe jest
mieszanie modutow za-
bezpieczen oraz standar-
dowych w jednej stacji.
System sterowania oparty
na takim rozwigzaniu jest
bardziej funkcjonalny
a przy tym tak samo pro-
sty, jak w rozwiazaniu
konwencjonalnym.

Sieci bezpieczne to nie

I . PROFIsafe
layer

-

| “Black
/" Channel”

—J
sposOb utatwia proces

realizacji na kazdym

(Industrial Ethemet) PROFINET 10, PROFIBUS-DP, Backplanes

tylko przesyt bezpiecz-
nych danych. Aby dane

etapie budowy maszyny
(od projektu po urucho-
mienie).

Zrédto: www.profisafe.net

Idea sieci bezpiecznych

Idea sieci bezpiecznych wykorzystuje przesytanie
danych standardowych i bezpiecznych z uzyciem
jednego medium komunikacyjnego (Single Chan-
nel), spetniajacego role tzw. Black Channel (rys.).
Dzi¢ki temu istnieje mozliwoS¢ przesylania danych
bezpiecznych niezaleznie od rodzaju medium komu-
nikacyjnego! Dane takie mozna przesytac¢ za pomoca
zwyktego kabla, Swiattowodu (duze odlegtosci, ogra-
niczenie wptywu zaklocen elektromagnetycznych),
jak rowniez poprzez WLAN, co jest na pierwszy rzut
oka ogromnym krokiem naprzod, gdyz czesto uto-
zenia przewodow jest technicznie niemozliwe lub
bardzo utrudnione.

Warstwa bezpieczna jest odpowiedzialna za przesy-
fanie danych bezpiecznych. W sieciach bezpiecznych
warstwa ta zostata na nowo zaprojektowana jako od-
dzielna warstwa aplikacji sieciowej i po prostu dodana
jako najwyzsza warstwa w standardowym modelu sie-
ciowym (ISO/OSI), bez zmian w warstwach nizszych.
Jej celem jest takie przesylanie danych, ktore zredukuje
prawdopodobienstwo biedow transmisji danych do
poziomu wymaganego przez normy. Wowczas dane
bezpieczne beda przesylane razem z danymi stan-
dardowymi z wykorzystaniem standardowych sieci
fieldbus.

Przesyl danych standardowych
i bezpiecznych

Dane bezpieczne to nie tylko dane pochodzace od
elementéw takich, jak przyciski bezpieczenstwa,
kurtyny bezpieczenstwa, wylaczniki krancowe bez-
pieczefistwa itp., ale rowniez dane dotyczace samego
procesu. Predkos¢, potozenie czy moment moga by¢
traktowane jako dane bezpieczne dla napedu i w od-
powiedni sposob kontrolowane.

Taka architektura systemu umozliwia, przy minimal-
nym naktadzie Srodkéw, umieszczenie w dowolnym
miejscu rozlegtego systemu zdalnych bezpiecznych
I/O z wykorzystaniem magistrali juz zaimplemento-

Przesyt danych standardowych i bezpiecznych

byty bezpieczne, musza
by¢ zabezpieczone przed
niepozadang zmiang.
W tym celu wykorzystuje si¢ zaawansowane mecha-
nizmy diagnostyki ramki oraz spojnosci danych.

Zalety sieci bezpiecznych

Do niewatpliwych zalet deterministycznych prze-
mystowych sieci czasu rzeczywistego z profilem
bezpiecznym zaliczy¢ mozna:

e jeden system komunikacyjny dla bezpieczenstwa
i sterowania

e jednakowa konfiguracje komunikacji bezpiecznej
i standardowej

e wspolne Srodowisko programistyczne dla bez-
piecznego i standardowego sterowania (jezyki
programowania zgodne z IEC 61131-3)

e zmniejszenie iloSci okablowania w stosunku do
aplikacji bezpiecznej nie wykorzystujacej rozwia-
zan sieciowych

e latwiejsza integracje systemow sterowania i bez-
pieczenstwa

e mocno rozbudowana diagnostyke dla funkcji bez-
pieczenstwa

e latwa rozbudowe juz istniejacych systemow.

Podsumowanie

Zalety systemOw opartych na Safety PLC oraz sieciach
z profilem bezpiecznym to przede wszystkim uprosz-
czenie polaczen w systemach bezpieczenstwa, jak
rowniez uzycie jednego narzedzia developerskiego do
tworzenia oprogramowania. Dodajac, ze producenci
rozwijaja urzadzenia wykonawcze z wbudowana funk-
cja bezpieczenstwa, mamy do dyspozycji pelen system
sterowania oparty na magistrali sieciowej z zaimple-
mentowanymi funkcjami odstawczymi. Jest to system
bardzo elastyczny, z duzymi mozliwoSciami sterowa-
nia, ktory z pewnosScia odniesie sukces.

mgr inz. Piotr Stempniak — PIAP

Zrédto: www.profisafe.net



Pomiary Automatyka Robotyka 7-8/2009

Nowe rozwigzania w dziedzinie napedow
pneumatycznych i elektrycznych firmy Festo

¢

HANNOVER
MESS€E

Posréd wielu stanowisk na targach HANNOVER MESSE 2009 zainteresowanie zwiedzajacych
wzbudzaty projekty zrealizowane w programie Bionic Learning Network. Program ten zostat
stworzony przez konsorcjum uniwersytetéw, instytutow i dziatu rozwojowego FESTO. Konsor-
cjum prowadzi prace naukowe w dziedzinie biomechatroniki i wytycza kierunki w tworzeniu
automatycznych bionicznych systemdw.

I nspiracja dla zdecentralizowanych
samokontrolujacych i samoorgani-
zujacych sie systemoOw jest natura.
Rozwigzania proponowane przez
konsorcjum (BionicTripod, Aqua
Penguin i AirPenguin) bazuja na for-
mach wystepujacych w przyrodzie,
majac za cel stworzenie maksymal-
nych mozliwosci przy minimalnym
zuzyciu energii.

Innowacyjne Projekty

Gietki, lekki, wszechstronny, a po-
nadto energooszczedny - to gtowne
cechy urzadzenia BionicTripod
(fot. 1), inteligentnego manipula-
tora potaczonego z chwytakiem.
Delikatnie wygladajaca konstruk-
cja nie wskazuje na jego ogromne
mozliwoSci.

Ramie sktada si¢ z 3 pretow zrobio-
nych z wtokna szklanego utozonych
w ksztalcie ostrostupa. Konstrukcja
zostata wzmocniona poprzecznie,
a prety potaczone w dolnej czesci
sa zakoficzone inteligentnym chwy-
takiem.

m_ o
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Poprzez rozchylenie i przywo-
dzenie pretow w gornej czesci kon-
strukcji, mozliwe jest niezwykle do-
kladne orientowanie manipulatora
w przestrzeni - nawet pod katem
90°. Doskonata kontrola ustawienia
uzyskiwana jest dzieki zamontowa-
nym uktadom napedzajacym (elek-
tryczna o$ liniowa EGC oraz elek-
tryczna jednostka napedowa EMMS).
W zaleznoSci od indywidualnych za-
potrzebowan klienta, odpowiednio
skonstruowany BionicTripod moze
wykonywac niezwykle szeroki za-
kres dziatan. Oprogramowanie ro-
bota dostarcza FESTO, co zapewnia
doskonate wspotdziatanie czeSci
mechanicznych, elektrycznych oraz
sterowania. Dodatkowa zaleta uzy-
cia oprogramowania jest mozliwos¢
kontrolowania pracy manipulatora
za pomoca komputera.

Na koficu manipulatora zostat
zamontowany chwytak FinGrip-
per (fot. 2), sktadajacy sie z trzech
ramion skonstruowanych zgodnie
ztechnologia Fin Ray®. Kazde ramie
to dwie, dos¢ szerokie, gietkie tasSmy
polaczone ze soba na ksztatt trojkata.
Konstrukcja zostata usztywniona po-
przecznymi elementami. Ramiona,
dzieki swej niezwyklej elastyczno-
sci, moga dopasowac sie do ksztattu
detalu, co zapewnia mocny i doktad-
ny chwyt.

Konstrukcja chwytaka Fin Ray®
pozwala na zredukowanie jego masy

0 90 % w poréwnaniu z tradycyjny-
mi metalowymi urzadzeniami, a co
za tym idzie oszczednoSci energii
potrzebnej do napedu. Samodopa-
sowujacy sie chwytak moze by¢
z powodzeniem zastosowany w roz-
norodnych galeziach produkcji
- zwlaszcza tam, gdzie przenoszone
detale sa wrazliwe na nacisk.
Nastepnym z projektow bionicz-
nych zrealizowanych w ramach
programu Bionic Learning Network
jest AquaPenguin (fot. 3) - zaprojek-
towany jako autonomiczny pojazd
podwodny niezaleznie poruszajacy
si¢ i nawigujacy w basenie z woda.
Pingwiny, aby uniknac kolizji
wyposazone zostaly w system
echolokacji podobny do tego, ktory
wykorzystuja delfiny i nietoperze.
System ten umozliwia im autono-
miczna nawigacje, a takze oriento-
wanie si¢ w przestrzeni, zapewnia
ciagly pomiar odlegtoSci od Scian
basenu i pozwala na unikniecie
zderzen. Czujniki ciSnienia wody
pozwalaja kontrolowac gtebokos¢
nurkowania w otwartych wodach.
Hydrodynamiczny ksztatt, propor-
cje budowy i sposob poruszania sa
wzorowane na zywym zwierzeciu.
Glowa, szyjaiogon pingwina bazuja
na elastycznej przestrzennej struk-
turze 3D Fin Ray® wzorowanej na
anatomii rybiego ogona. Struktura
sktada si¢ z pierScieni powiazanych
ciegnami z wtokna weglowego, co
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zapewnia mozliwoS¢ skrecania seg-
mentow ciata w dowolnych kierun-
kach. Naped urzadzenia zapewniaja
skrzydta-ptetwy. Kazde skrzydto wy-
posazone jest w osobny naped, usta-
wiajacy skrzydto pod odpowiednim
katem, i w zsynchronizowany z nim
drugi naped, odpowiedzialny za ude-
rzenia skrzydtami. Pingwin moze po-
ruszac sie w gore, w dot, do przodu
i w odroznieniu od prawdziwego
pingwina, rowniez do tytu. Potrafi
bardzo szybko manewrowac i w razie
potrzeby zakreca¢ w miejscu. Uktad
sterowania pozwala ptywac bionicz-
nym pingwinom w grupach.

Innym projektem bionicznym
pokazanym na targach jest AirPen-
guin - autonomiczny obiekt latajacy
(fot. 4). Ksztattem i zdolnoSciami ru-
chowymi nawiazujacy do zywego
pingwina. AirPenguin sktada si¢
z balonu wypelnionego helem -
ok. 1 m3 - oraz tak jak w przypadku
AquaPenguin - przestrzennej struk-
tury ogona i glowy sktadajacej sie
z pierScieni powiazanych ciegnami
z wlokna weglowego na elastycznej
przestrzennej strukturze 3D Fin
Ray®. Zapewnia to mozliwos¢ skre-
cania segmentOow ciata w dowolnych
kierunkach. Ruch pingwina w przod,
tyl, w gore i do6t wymuszony jest
przez naped skrzydetl. Skrzydio ma
konstrukcje umozliwiajaca zmiane
punktu obrotu w trakcie pracy,
a tym samym zmiane¢ kierunku
ruchu. Urzadzenie wyposazone jest
w instrumenty nawigacyjne, samo-
dzielnie porusza si¢ w ograniczonej
przestrzeni powietrznej i kontroluje
swoje polozenie. Pingwiny komuni-
kuja sie miedzy soba i rozpoznaja si¢
na podstawie potozenia, co pozwala
unikac zderzen. Cala grupe mozna
zsynchronizowac. W przypadku ni-
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skiego poziomu natadowania baterii
pingwin wraca do stacji dokujacej.

Rozwigzania
dla przemystu

Wsrod napedow pneumatycznych
i elektrycznych wykorzystywanych
w przemysle, na uwage zastuguje zu-
pelnie nowe systemowe rozwiazanie
manipulatora tripod EXPT (fot. 5).

System zostal zbudowany ze stan-
dardowych komponentow i zapro-
jektowany w trzech wielkoSciach,
o roznych gabarytach przestrzeni
roboczej. Manipulator jest przysto-
sowany do zamontowania kompakto-
wej kamery SBOx-Q systemu FESTO.
Tripod moze by¢ uzyty do aplikacji
montazowych i paletyzacji wymaga-
jacych dowolnego przemieszczania
z duza predkoScia w przestrzeni ro-
boczej elementow matych lub Sred-
niej wielkoSci. Duza precyzja ruchu
przy jednoczesnej bardzo duzej dyna-
mice predysponuja to rozwiazanie do
zadan typu Pick&Place. W tych apli-
kacjach manipulator jest trzy razy
szybszy niz manipulatory kartezjan-
skie przy mniejszych rozmiarach.

Kolejnym kompletnym, gotowym
do pracy modutem jest elektryczny
modut manipulacyjny HSW (fot. 6),
realizujacy obrot matych detali o kat
90° oraz dodatkowo przemieszczenie
liniowe w obu potozeniach kranco-
wych. Manipulator HSW ma prowad-
nice¢ krzyzowa o regulowanym kacie,
prowadnice liniowa oraz tozysko ob-
rotowe. Urzadzenie mozna tatwo ada-
ptowac do roznych aplikacji dzieki
niezaleznej regulacji obu przemiesz-
czen liniowych oraz kata obrotu, co
umozliwia fatwe dostosowanie np.
do nachylenia transporterow.

Do napedu manipulatora zastoso-
wano silnik MTR-DCI wyposazony

w funkcje uczenia. Naped jest kom-
pletnym rozwiazaniem skladajacym
si¢ z silnika, przektadni i pozycjone-
ra. Umozliwia dowolne programowa-
nie potozenia, predkoSci i momentu
obrotowego. Manipulator zapewnia
wysoka doktadnoS¢ pozycjonowa-
nia £0,01 mm przy jednoczesnej
duzej wydajnosci, do 100 detali na
minute.

Modut manipulacyjny HSW jest
doskonale przystosowany do prze-
noszenia matych detali, operacji
pobierania i odktadania z funkcja
wyrzutnika (odrzut detali), uktadow
o zmiennej szybkosci ruchu linio-
wego oraz przenoszenia detali o r0z-
nych wysokoSciach.

Lozysko pneumatyczne ATBT
(fot. 7) to rozwigzanie do tagodnego
przemieszczania delikatnych elemen-
tow elektronicznych, ogniw foto-
woltaicznych, wyswietlaczy itp. Jest
nowym systemem transportowym
FESTO o fagodnym ruchu, z precyzyj-
nym bezstykowym prowadzeniem.
Pory poduszki powietrznej o Sred-
nicy 5-10 ym minimalizuja zuzycie
powietrzai pozwalaja nalepsze wy-
korzystanie energii. Dtugosc¢ tozyska
na zamowienie.

Kolejnym urzadzeniem prezentowa-
nym na Targach Hanowerskich byta 0§
z silnikiem liniowym z pneumatycz-
nym lozyskiem ELGL-LAS (fot. 8).
Wtasciwosci:

m silnik liniowy jest zintegrowany
z enkoderem i saniami porusza-
jacym si¢ na tozysku pneuma-
tycznym

B magnetyczne sprzezenie z saniami

m mozliwos¢ zabudowy w dowolnej
pozycji

m duza trwaloS¢ poprzez wyelimino-
wanie tarcia pomiedzy poruszaja-
cymi sie czeSciami.

m duza odpornos¢ na zanieczyszcze-
nia - czasteczki pytlow sa wydmu-
chiwane przez powietrze zasilajace
fozysko pneumatyczne

m mozliwe jest przemieszczanie na
jednej osi kilku niezaleznych san.
Dzieki uzyciu tozyska pneuma-

tycznego otrzymujemy tagodne pre-

cyzyjne prowadzenie.
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Elektryczny naped liniowy ze
sruba pociagowa EGSK/EGSP (fot. 9)
jest przeznaczony do zastosowafn wy-
magajacych wysokiej precyzji przy
jednoczes$nie matych wymiarach,
zwartej zabudowie i duzej sztywno-
Sci mechanicznej. Naped EGSK jest
wyposazony w Srube pociagowa z fo-
zyskiem kulkowym, a naped EGSP
w Srube pociagowa z bieznia tozy-
skowa. Rozwiazanie z toczna Sruba
pociagowa oraz kulkowa prowadnica
liniowa gwarantuja wysoka precyzje
ruchu, cicha prace i dlugi czas eks-
ploatacji pomiedzy przegladami. Do-
ktadnos$¢ potozenia do 10 um. Naped
jest przystosowany do wspotpracy
zsilnikami nowej generacji EMMS-AS
oraz pozycjonerami CMMP-AS, a tak-
ze z silnikami krokowymi ServoLite
typu EMMS-ST i pozycjonerami
CMMS-ST. Sygnalizacja potozenia
realizowana jest za pomocg czujnika
SIES-8M umieszczonego w rowku
profilu. Naped jest elementem wie-
loosiowego, modutowego systemu

mechatronicznego.

Elektryczny modut ™
obrotowy ERMB : J‘
(fot. 10) cechuja: B
m obcigzalnos¢ .

do 15 kg -

m trzy wielkoSci o przetozeniach
45:1,4:1,3:1

m elastyczno$¢ w zastosowaniach

= mozliwo$¢ funkcjonowania jako
modut obrotowy, o dowolnym
kacie obrotu (ciagty ruch obro-
towy) >360° lub jako stot obro-
towy lub stot podziatowo obro-
towy sterowany cyfrowo

= mozliwos¢ dowolnego definio-
wania przyspieszenia i predkosci
w czasie obrotu, co pozwala chro-
ni¢ elementy mechaniczne w po-
zycjach krancowych

m zwarta budowa i wykonanie ze
stopow aluminium zmniejsza
obciazenia zespotow ruchomych
i pozwala pracowac przy wysokiej
dynamice ruchow, co przektada
si¢ na szybsze wykonywanie se-
kwencji i zwickszona wydajnos¢.
FESTO zaprojektowalo modut ob-

rotowy jako element wieloosiowego,

modutowego uktadu mechatronicz-

nego. Standaryzowane mocowania

pozwalaja na tatwe potaczenie mo-

dutu z napedami liniowymi i chwy-
takami.

Chwytak HGPLE (fot. 11) oferuje
nowa jakoS¢ podczas operacji chwy-
tania detali. MozliwoS¢ elastycz-
nego i kontrolowanego chwytania,
z mozliwoScia pozycjonowania i re-
gulacji predkosci. Naped chwytaka
tworzy zintegrowany z nim silnik
elektryczny z przektadnia, stero-
wany przez zewnetrzny pozycjoner
SFC-DC. Chwytak z napedem elek-

trycznym ma szereg dodatkowych
zalet. Mozliwe stalo si¢ wprowadze-
nie posrednich pozycji oczekiwania,
swobodne pozycjonowanie szczek
chwytaka. Pozwala to skrocic¢ czas
zamykania i uzyskac skrocenie czasu
wykonywania automatycznych se-
kwencji. Dokladnos$¢ pozycjonowa-
nia wynosi 0,05 mm, a skok szczek
40 mm. Mozliwe jest chwytanie
wewnetrzne lub zewnetrzne bez ko-
niecznoSci wymiany chwytaka.
Wymiary i przytacza sa identyczne jak
chwytakow pneumatycznych z serii
HGPL. Solidna konstrukcja chwytaka
jest optymalna dla ciezkich warun-
kow eksploatacyjnych. Trwatosc
gwarantowana 10 milionow cykli.

Latwos¢ zmiany warunkOw pracy,
kontrola predkoSci i sily predyspo-
nuja chwytak do stosowania w bar-
dzo roznorodnych aplikacjach. Zasto-
sowanie chwytaka HGPLE pozwala
na optymalizacj¢ procesow techno-
logicznych, a tym samym na znaczne
oszczednosci.
3-punktowy chwy-
tak HGDT-F (fot. 12)
£ jest nowa wersja

g konstrukcyjna chwy-

E sz taka HGDT. Przezna-
czony jest do eksploatacji w trudnych
warunkach. Charakteryzuje si¢ duza
sztywnoScia i szczelnoScia nawet
w trudnych warunkach eksploatacyj-
nych. Wyposazony jest w wewnetrzna
wentylacje, ktora zachowuje si¢ jak
pneumatyczny uktad nadmuchowy
i chroni chwytak przed zanieczysz-
czeniami, pylami oraz ptynami chto-
dzaco-smarujacymi.

Dzieki zmianom konstrukcyjnym
uzyskano zwi¢kszenie sity chwytu.

Przy tych samych gabarytach chwytak
w wersji HGDT-F dysponuje prawie
dwa razy wicksza sita chwytu, kosztem
zmniejszenia o polowe skoku otwarcia
szczek. Dla przyktadu, chwytak wersji
HGDT-F o Srednicy cylindra 63 mm
dysponuje sita chwytu 4000N przy
skoku szczek 5 mm. Chwytak wypo-
sazony jest w mocne $lizgowe prowad-
nice szczek w ksztalcie litery T. Uzy-
skano w ten sposob duza sztywnosS¢
mocowania. Sita chwytu jest zabez-
pieczona plaszczem powietrznym, co
zapobiega otwarciu palcow chwytaka
nawet przy zaniku ciSnienia pneuma-
tycznego. Chwytak moze by¢ wypo-
sazony w opcje sygnalizacji polozenia
dla trzech pozycji zrealizowana za
pomoca wylacznikow zblizeniowych
SME/SMT-10. Nowa wersja chwytaka
HGDT-F gwarantuje wicksza nieza-
wodnoS$¢ chwytania elementow przy
wickszych obciazeniach.
Chwytak pro- G
mieniowy HGRC 3 -~
(fot. 13) cechuje
zwarta kompak- AL O 4.
towa budowa
przy prostej kon- a3
strukcji i niskiej
cenie. Wystepuje w trzech wielko-
Sciach (Srednice ttoka): 12 mm, 16 mm
i 20mm i o trzech katach otwarcia
szczek chwytaka 30°, 80°, 180°.
ZawOr wolnego startu
i odpowietrzania MS6-SV
(fot. 14) realizuje dwie funk-
cje w jednym zaworze: wia-
czania i narastania ciSnienia
oraz odpowietrzania. W przy-
padku stanu awaryjnego,
zawoOr ten zapewnia szybkie
i niezawodne odpowietrze-
nie uktadu pneumatycznego tych
czesSci systemu, ktore maja znaczenie
dla bezpieczenstwa. Wydajnos¢ od-
powietrzania 6000 1/min. W porow-
naniu z poprzednimi rozwiazaniami
1,5-krotne przySpieszenie dziatania
funkcji odpowietrzania. Bezpieczen-
stwo dziatania zaworu potwierdzone
certyfikatem BG wedlug normy
PN-EN 954-1, kategoria 3.

mgr inz. Marek Grabiriski

Na podstawie materiatow targowych Festo,
strony internetowe;j. http://www.festo.
com/bionic, http://www.festo.com/cms/
en-us_us/3793.htm
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Pomiary Automatyka Robotyka 7-8/2009

Robotyzacja przemystu
wedtug HANNOVER MESSE 2009

Targi HANNOVER MESSE 2009 dla zainteresowanych tematyka robotéw przemystowych stanowity okazje

€= do zapoznania sie z ofertg wiekszosci uznanych producentéw. Ekspozycje targowe byty bardzo rézno-

HANNOVER
MESS€E

rodne - od prezentacji pojedynczego robota, ktéry wykonywat jedynie zaprogramowane wczesniej
ruchy, po bardzo rozbudowane aplikacje wykorzystujace grupy manipulatoréw wraz z urzadzeniami pe-
ryferyjnymi. Licznie byty prezentowane stanowiska wykorzystujace zaawansowane systemy wizyjne.

wage zwiedzajacych przyciagaty

réwniez stoiska z implementacja-
mi robotéw, ktére nie znajda zastoso-
wania w przemysle. Mozna bylo pod-
patrze¢ prace robota ,edukacyjnego”
(fot. 1), ktory pisal na tablicy zadany
tekst. Szczesliwey mogli otrzymac
z automatycznej reki jajko-niespo-
dzianke, dosta¢ utozone z koralikow
swoje imi¢ lub model samochodu
Z wygrawerowanym wlasnym imie-
niem, badZ napic si¢ piwa serwowa-
nego przez robota barmana. Mozna
bylo réwniez zagrac z robotem w kot-
ko i krzyzyk (fot. 2) lub gre strate-
giczna. Aplikacje te, zaliczane do kate-
gorii pokazowych, pozwalaja ocenic¢
obecny stan techniki oraz mozliwoSci
kooperacji na linii systemy wizyjne-
-robot przemystowy.

Wsrod stoisk wystawienniczych,
przedstawiajacych wspotprace robo-
tow i systemow wizyjnych, na szcze-
g0lna uwage zastugiwata aplikacja,
ktora prezentowata odnajdywanie
detali losowo rozrzuconych. Stano-
wisko pracowalo na zasadzie prze-
czesywania obszaru pracy kurtyna
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Swietlna, prowadzac obserwacje
zalamywania si¢ i zmiany dlugosci
promienia na detalach. Na tej pod-
stawie system okreslat potozenie ele-
mentow, a nastepnie wybierat detal,
ktory byl najtatwiejszy do podnie-
sienia - nie kolidowat z innymi, nie
byt zastoniety itp. Prezentacja robila
duze wrazenie, gdy chwytak robota
z chaosu elementow precyzyjnie wy-
bierat element, dostosowujac si¢ do
jego polozenia w przestrzeni.

Licznie reprezentowana byta
branza poddostawcow rozwigzan
dla elektrowni wiatrowych. Takze
w produkgcji tych urzadzen wyko-
rzystywane sa roboty. Na jednym ze
stoisk dwa manipulatory obrabialy
powierzchnie Smigiet wiatraka elek-
trowni (fot. 3). Na stanowiskach
wykorzystano roboty KUKA wypo-
sazonych w urzadzenia do obrobki
powierzchni. Roboty pracowaty
poruszajac si¢ po zaprogramowanej
trajektorii.

Warte blizszego poznania byto
stoisko jednego z integratorow firmy
KUKA, gdzie mozna byto zapoznac
sie z innowacyjnym sposobem pro-
wadzenia kabli zasilajacych palnik
wewnatrz ramienia manipulatora
w robocie spawalniczym KR5 Arc
HW (fot. 4). Dodatkowo robot pre-
zentowal wspotprace zdwuosiowym
stotem obrotowym, tworzacym do-
datkowo si6édma i 6smg 0§ robota.
Tak przygotowane stanowisko moze
by¢ uzyteczne przy spawaniu detali
o skomplikowanych ksztattach, kiedy

wykorzystywane moga byc jednocze-
sne ruchy wszystkich osi zestawu.
Niezbyt licznie stawily si¢ firmy
integrujace robota i jego Srodowi-
skozewnetrzne. Za wyjatkiem pro-
ducentow systemOw wizyjnych, nie-
wielka reprezentacje mieli dostawcy

osprzetu do robotow. Na uwage za-
shuguje firma Walther - producent
glowic do automatycznej wymiany
osprzetu (fot. 5). Gtowice takie zy-
skuja na popularnoSci szczegolnie
tam, gdzie robot traktowany jest jako
narze¢dzie uniwersalne do wykony-
wania roznych zadan na tym samym
stanowisku produkcyjnym.

Podsumowujac nalezy zauwazyc,
iz wspotczesne roboty zyskuja na
autonomicznosci dzieki wyposaza-
niu ich w systemy kamer wizyjnych.
Targi HANNOVER MESSE 2009 dla
zainteresowanych tematyka robo-
tow przemystowych sa doskonata
okazja do kontaktu ze Swiatowymi
markami pozwalajac jednoczesSnie
na zaobserwowanie kierunkow roz-
woju tego obszaru techniki.

mgr inz. Lukasz Wojtczak - PIAP



