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ROBOTICKA TRAJEKTORIE

TVORBA TRAJEKTORIE JE KOMPLEXN{ PROCES
DULEZITE FAKTORY:

MECHANICKA OMEZENI

DYNAMIKA POHYBU

TYP VYROBKU

TYP PRACOVISTE

VARIABILITA PRODUKCE

KVALITA LAKOVANI

PRIZPUSOBENI A MOZNOST RYCHLE REAKCE



ESCO PAINT APP

APLIKACE PRO ROBOTY ABB SE SYSTEMEM OMNICORE

PLNA INTEGRACE DO SYSTEMU ROBOTA

2 REZIMY SAMOUCENI (SELFTEACHING) ROBOTICKYCH TRAJEKTORII
KOMPLETNI OVLADAN| ROBOTA | APLIKACNI TECHNIKY

INTEGRACE 3D KAMEROVEHO SYSTEMU

MOZNOST PRIZPUSOBENI{ APLIKACE DLE KONKRETNICH POZADAVKU
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Info MéFeni &) Podpora Uici rezim §&& Ovladani & a —

Cislo programu k vytvoreni: Cislo programu ke spusténi: E] E]
Zadejte Cislo programu Zadeijte Cislo programu ‘ Pork ‘ @

Rychlost:

Spustit program

Zadejte rychlost

Zastavit program
Pracovni objekt (wobj):

TS
I
«©

Zona:
ConvWobj Wobj0 z30 Y
Nastroj: Ucici rezim bodovy
Zadejte vzdalenost TCP
Nastroj 0 Nastroj rovny Nastroj 45 Nastroj 135

Typ pohybové instrukce J/L:

Movel Movel

A Home




Info A Mereni Y Podpora Uéici rezim gy Ovladani B

Signaly ovladani Fronta programi = (=]

AppEnabled @ © HomePos . & Enabl @
Zrusit program ¢ R |L‘
AppError O O PurgePos 0 0
AutoModeOn @ O ReadyPos
Zakazat aplikaci 1 0
RobotError O O UserPos
JobInProgress O O CleaningInProgress 2 0
Zapnout aplikaci
MasterGranted © © ReadyToReceive 4 0
A P
5 0
SystemRunning @ O StopCnv
sy r 6 0
RunChainClosed @ @ ZoneNordsonOutside Aktualni program robota
7 0
Odeslani programt 0
8 0
Home v Odeslat program 9 0
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(_Q Messages — Event log ROB 1 Axie 1.3
2 xis 1-

Info lu{ Méreni @ Podpora Ucici rezim ﬁ Ovladani A

Produkt 1

Produkt 2 Produkt 3

X: 0 Uhel X: 0 X: 0 Uhel X: 0 X: 0 Uhel X: 0
Y:0 Uhel Y: 0 Y:0 Uhel Y: 0 Y: 0 Uhel Y: 0
Z:0 Uhel Z: 0 Z:0 UhelZ: 0 Z: 0 Uhel Z: 0

Kamera l Kamera 2
Vyrobek: 0 Vyrobek: 0
Chyba: Ok Chyba: Ok
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PROGRAMOVANI POMOCI FLEXPENDANTU

+ NENI TREBA EXTERNI SOFTWARE

+ RYCHLA EDITACE JIZ VYTVORENE TRAJEKTORIE

- ODSTAVKA VYROBY
- NUTNE ZAKLADNI{ ZNALOSTI PROGRAMOVANI| ROBOTU

- DELSI CAS POTREBNY NA VYTVOREN{ ROBOTICKEHO PROGRAMU



OFFLINE SOFTWARE ABB ROBOTSTUDIO

+ REALNE 3D PROSTREDI
+ NENI NUTNA ODSTAVKA VYROBY J S,
+ REAL-TIME SYNCHRONIZACE

+ OVERENI A DETEKCE KOLIZ]
- NUTNOST 3D MODELU VYROBKU

- NUTNE SIRSI ZNALOSTI PROGRAMOVAN| ROBOTU
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VIRTUALNI REALITA

+ NATIVNIi PODPORA ABB ROBOTSTUDIO

+ VIRTUALNI FUNKCE NAVADENI| ROBOTA

+ EFEKTIVNI A INTUITIVNI PROGRAMOVANI = St

- NUTNOST 3D MODELU VYROBKU
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ROBOTICKYCH
INSTALACI

PRASKOVE
| MOKRE
LAKOVACI

LINKY




PARAMETRICKE PROGRAMY

+ VHODNE PRO TVAROVE PODOBNE VYROBKY
+ USNADNUJI NASAZENI ROBOTICKEHO RESENI

+ VYSOKA VARIABILITA

- OMEZENI PRO TVAROVE KOMPLIKOVANE DiLY

- NUTNA PRESNA DETEKCE ROZMERU VYROBKU




3D KAMEROVY SYSTEM

+ AUTOMATICKA KOREKCE NA ZAKLADE AKTUALNI POZICE DiLU

+ SNIZENI NESTANDARTNI VYROBY g—

1300

+ VYSOKA PRESNOST

904 801

+ KONTROLA SPRAVNEHO ZAVESENI

- VYSSI NAKLADY NA POUZITY HARDWARE

2328
3246

- NUTNOST 3D MODELU VYROBKU



ABB WIZARD EASY PROGRAMMING

+ JEDNODUCHA APLIKACE
+ RYCHLE NASAZENI

+ ROZHRANI TYPU DRAG & DROP

+ KNIHOVNY PRO SPECIFICKE APLIKACE

- NUTNA ODSTAVKA PRODUKCE



RESENI ROBOTWIN ROBOTWIN

MOTION IMITATING ROBOTICS

+ UCENI TRAJEKTORIE ROBOTA NA ZAKLADE POHYBU OPERATORA

+ ZKRACENI CASU PROGRAMOVANI

+ NiZKE NAROKY NA KVALIFIKACI OPERATORA

- OMEZENA PRESNOST PRO SLOZITE DILY

- POTREBA KVALITNIHO SNIMANI POHYBU






DOPORUCENI PRO VYBER METODY

ANALYZA POTREB
NAKLADY VS. PRINOSY
SKOLENI A PODPORA

INTEGRACE



SHRNUTI

VYBER VHODNE METODY PROGRAMOVANI ROBOTU JE KLiCOVY
PRO EFEKTIVITU A KVALITU LAKOVACIHO PROCESU

KOMBINACE RUZNYCH METOD MUZE NABIDNOUT OPTIMALNI
RESENIi PRIZPUSOBENE SPECIFICKYM POTREBAM

SURFIN TECHNOLOGY JE PRIPRAVENA POSKYTNOUT ODBORNE
PORADENSTVi A IMPLEMENTACI NEJVHODNEJSICH RESENi PRO VASI
LAKOVNU
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