Histéria vzniku, rozvoja a utlmu priemyselnej robotiky v
Ceskoslovensku - 06. cast - A je tu robotizacia )

Od roku 1974 vznikla rozhodnutim Ministerstva pre technicky a investi¢ny rozvoj Statna Uloha vedecko-
technického vyvoja Rad stavebnicovych priemyselnych robotov a manipuldtorov pre automatizdciu vyrobnych
procesov (P-15-124-062). Vedlcim Glohy bol, dnes u? neZijuci, Ing. Stefan Pollak, CSc.

Veducim prvej Ciastkovej Ulohy P-15-124-062-01 Typovy rad priemyselnych robotov bol Ing. Milan PlaSek - druhej
ulohy P-15-124-062-02 Typovy rad manipuldtorov bol Ing. Ladislav Stassel.

Stadia pre stanovenie a rozbor technickych parametrov vyrabanych
priemyselnych robotov, ktorej autormi st Ing. Plasek a Ing. Zipaj

V tych dobach sa robotizacia sa chapala ako zavadzanie, nasadzovanie priemyselnych robotov do konkrétnych
vyrobnych procesov, hlavne v strojarenskom priemysle, v technolégiach:

. trieskové obrabanie,

. brusenie,

- ploSné tvarnenie,

- objemové tvarnenie,

- oblukové zvaranie MIG a MAG (pripadne bodové),
- tlakové liatie kovov,

- montaz.

Niektoré roboty mali uz vlastnosti zodpovedajlce danym technolégiam. Tak napriklad, u robotov PR-32E a APR-
20 sa uvazovalo, okrem ich univerzalnosti, ich prednostné nasadzovanie v obliukovom a bodovom zvarani. AM-
1, AM-05, M-40 mali byt urcené pre plosné, pripadne objemové tvarnenie vykovkov do malych hmotnosti.
Systém M63 s hydraulickymi pohonmi bol univerzalny stavebnicovy, pozostavajuci z jednotlivych modulov,
portalovych, stipovych oto¢nych, vertikalnych a podobne, zostavovanych pre konkrétnu aplikaciu[1]. Robot
PR16, s pneumatickymi pohonmi, bol povaZzovany za univerzalny. Cislo za typom znamenalo ich nosnost v kg,
pri optimalnych rychlostiach manipulacie, maximalnej, nie priemernej rychlosti koncového ¢lena, receprora,
chapadla alebo technologickej hlavice do 1 m za sekundu.
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PR-16P - prvy sériovo vyrabany priemyselny robot v Ceskoslovensku

Ako prvy bol ukonceny vyvoj priemyselného robota prvej generacie PR-16P. ISlo o prvy priemyselny robot
v Ceskoslovensku. Veducim jeho konstrukcie bol Ing. Milan Pla3ek. Sériova vyroba PR-16P[2] sa zacala v rokoch
1975-1976. ISlo o roboticky systém s pneumatickymi pohonmi s maximalnou hmotnostou manipulovanych
predmetov do 16 kg. Robot pracoval v cylindrickych suradniciach s troma stupfiami volhosti ramena a dvoma
stupfiami zapastia. Bol ur€eny na automatickdl obsluhu vyrobnych strojov a zariadeni s moznostou upevnenia
na viacpolohovy pojazd. Robot povodne disponoval riadiacim systémom NS 910, pricom pouzival feritovu
pamat. Pocet krokov v pracovnom cykle bol do 100. Pracoval s riadenim bod do bodu (PTP - point to point).
V pbvodnej modifikacii bolo mozné tento robot riadit aj diernou paskou a mal mozZnost ovladania cez
nadriadeny pocitac a vysielat povely k technologickym zariadeniam a prisluSného periférneho okolia. Celkova
hmotnost bola pomerne vysoka, 813 kg, a to z dévodu vysokej hmotnosti podstavy, amortizujucej dynamické
sily pohybujicich sa hmét, hlavne pri zdruzenych pohyboch (Coriolisove a Ressalove zrychlenia). Ako prvy,
sériovo vyrabany priemyselny robot v Ceskoslovensku, bol verejnosti predstaveny na medzinarodnej vystave
ROBOT v Brne v roku 1978. Robot PR-16P je patentové chraneny siedmimi autorskymi osved¢eniami a dvoma
priemyselnymi vzormi. Designové[3], tvarové rieSenie realizoval akademicky sochar Mikulas Sladkovsky. Do
roku 1992 sa vyrobilo viac ako 90 kusov PR-16P.

—
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Meranie zakladnych funkZnych charakteristik prototypu robota PR-16P v roku 1976.
Zlava: Ing, Jan Zan, CSc., Ing. Vladimir Cop, CSc., Ing. FrantiSe Mak3in, Ing. Jan Buban,
Ing. Milan Plasek, Ing. Milan Zipaj, Ing. Stanislav Minér, Ing. Igor Marcin,
Ing. Milan Strojny, CSc. a Miroslav Fricky

Druhym priemyselnym robotom, vyvinutym vo VUKOVe v rokoch 1977-1978, ako realizacny vystup uZz uvedenej
statnej ulohy, ale uz druhej technickej generacie, pracujuci vo sférickych sdradniciach, je PR 32E[4] s riadiacim
systémom RS-2 (veduci konstruktér Ing. Igor Marcin). Ide o prvy Ceskoslovensky robot s elektrickymi pohonmi
typu DC MEZOMATIC z MEZ Brno pre v3etkych pat stupnov volnosti. Pracoval v rezime PTP a CP (continucus
poth). Cela prvkova zdkladna bola z domacej produkcie. Guléckové skrutky z TOS Kufim, globoidné prevody s
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delitelnymi pastorkami zo SKODY Plzen, teles4 ramien a prevodoviek z hlinikovych zliatin z KOVOHUTY De¢in a
riadiaci systém z TESLY Kolin. Bol najCastejSie pouZivany pre oblukové zvaranie a manipulaciu do mozaikovych
zostav.

PR-32E nasadena pri oblukovom zvarani MiG a MAG
Do roku 1992 sa ich vyrobilo viac ako 120 kusov, hlavne v ZTS, kde bola z VUKOV odovzdana vyrobna
dokumentacia a ZEZ Hofice. Vukov vyrabal roboty len pre projekty ktoré realizoval.

i

Robotizované pracovisko s PR 32E v Drevone Podolinec. Robot nesie technologicku

hlavicu, pneumaticku pribijacku klincov, pomocou ktorej pribija klince na
stavebné Salovacie dielce. Tie su pristivané riadenym dopravnikom.

Tretim priemyselnym robotom vyvinutom vo VUKOVe je APR-20. Zaraduje sa do skupiny adaptivnych robotov,
robotov tretej generacie. Ako pohony boli pouZzité elektrické motory BROMBOWERY s lisovanymi rotormi a
permanentnymi magnetmi a harmonické prevodovky. Okrem drahového riadenia vo svojich Siestich osiach
riadil spojito dalSie Styri osi. To sa vyuZivalo hlavne na riadenie polohovadiel pre oblUkové zvaranie zloZitych
zvarencov. Riadiacim systémom bol RS4-A umiestneny v samostatnej skrini a s ovladacim a programovacim
pultom. Jeho sucastou bola dalSia skrifia pre napajanie a regulaciu pohonov. Veducim konstruktérom bol Ing.
Anton Palko, CSc. Pocet vyrobenych a nasadenych kusov mi nie je znamy. Nasadzované boli len tie, ktoré
vyrobil VUKOV.

Okrem tychto troch robotov, avSsak v menSom pocte boli vo VUKOV-e vyvinuté manipulatory AM-1T, M-40 a
MPH-1.

AM-1T[5] bol jednoruky manipulator s dvoma stupfiami volnosti . ISlo o Ucelovy manipulator pre prepojenie
lisov plo§ného tvarnenia pre vylisky do hmotnosti 1 kg. Jeho horizontalny pohyb v diZke 0,5 metra
premiestrioval vylisky, vertikalny pohyb nastavitelny od 0 do 0,1 m, sldzil ma vyberanie a ukladanie vyliskov do
zapustiek. Na oboch koncoch ramena boli elektromagnetické alebo prisavkové podlakové hlavice.
Konstruktérom bol Karol Antony. Fotografie, ako aj vyrobna dokumentacia sa dodnes nenasla a nie si zname
ani pocCty vyrobenych kusov. Manipulatory okrem inych prevadzok, bezporuchovo pracovali v ESKA Cheb, pri
obsluhe lisov na vyrobu retazovych kolies bicyklov.
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M-40 bol manipulator s pneumatickymi pohonmi, jednym stupfiom volnosti horizontadlneho ramena s vysuvom
1,2 m a nosnostou 40 kg a jednym stupfom volnosti zapastia zdvihu 0 az 0,1 m, pracujucich do dvoch poldh
podla mechanického nastavenia.

MPH-1 bol o U€elovy manipulator pre obsluhu vstrekovacich lisov plastickych hmdt s nosnostou do 1-ho kg.
Vyuzival elektrické pohony. Veducim konstruktérom bol Ing. Stefan Kré. Udaje o pocte vyrobenych a
nasadenych kusov sa uz nedaju spresnit. Jeho vyvoj prebiehal od roku 1980.

Univerzalny stavebnicovy systém M-63 bol najrozsirenejSi a najuniverzalnejsi manipulacny systém, ktory bol vo
VUKOVe vyvinuty. Veducim konStruktérom bol Ing. Ladislav Stassel a designovo ho upravoval akademicky
sochar Mikulas Sladkovsky. Sklada sa z 90 % zo stavebnicovych translacnych hydraulickych jednotiek,
dvojpolohovo, bodovo, alebo Cislicovo riadenych s vyuzitim domacej prvkovej zakladne. Zakladna nosnost bola
63 kg na jednu vertikadlnu jednotku, alebo chapadlo. Systém sa dodaval v Uc€elovych zostavach stanovanych
projektantom vyrobného systému, alebo investorom. PouZival riadiaci systém NS-910 a mohol byt riadeny
nadradenym systémom. NajcastejSie sa dodaval v portadlovych zostavach prekryvajucich vyrobné systémy,
dopravné systémy a periférie pracujuce v automatickom rezime. Celkove bolo vyrobenych a dodanych viac ako
240 zostav. Vyvoj zakladnych jednotiek M-63 bol ukonceny do roku 1980.

Pre zabezpecenie plného automatického rezimu robotického systému nepostacuje samotny robot a prislusné
technologické zariadenie. Ide v prvom rade o koncové cleny ramien robota, chapadiel, technologickych hlavic,
a tiez systémové okolie ¢o su: polohovadla, dopravniky, systémové palety, obracace a podobne. Jedna sa vo
vacsine o jednoucelové zariadenia vlastné len konkrétnemu robotickému systému. Preto vo VUKOVe bol
vytvoreny konstrukcny Utvar s nazvom Konstrukcia periférnych zariadeni. Jeho veducim konstruktérom bol
Ing. Karol Kravec. Prakticky pre vSetky robotické systémy ktorych subdodavatelom bol VUKOV, sa tu
konstruovali, vyrabali a dodavali tieto jednoucelové zariadenia.

Samostatnou a vaznou podmienkou bolo prispdsobit stavajuce technologické zariadenia pre interakciu a
robotom. Teda ich konstrukéna Uprava a hlavne signalno-energetické prepojenie s nadradenym riadiacim
systémom, ktory bol v prevaznej vacsine riadiaci systém robota. Preto bol vytvoreny odbor elektrokonstrukcie a
programovania. Veducim bol Ing. Marian Bujnacek.

[1] M63 bol vyrabany v kooperacii s Vihorlat Snina aZ do zaciatku privatizacie VUKOVu.

[2] P znamena pneumaticky pohon.

[3]V tych €asoch sa design chapal nielen ako tvarové rieSenie, ale aj ako rieSenie zohladfiujuce ergonémiu a bezpe€nost.
[4] E znamena elektricky pohon.

[5] T znamena translancny (priamociary) pohyb.
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