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(57)  Anotace:
Systém pro svafovani karoserie automobilu je
tvofen zejména transportnim drzékem (4), upinacim
stolem (5), svafovacim robotem (1), karoserii (3)
automobilu, kamerovym systémem a fidicim
systémem (2) svafovaciho robota (1) komunika¢né
spojeny s kamerami (7) a svafovacim robotem (1).
Tento svafovaci systém zvysuje rychlost
svafovaciho procesu a zmenSuje mechanickou
néaroc¢nost soudobého provedeni. Podstata vynalezu
spoc¢iva ve vyuZiti kamerového systému pro presné
uréeni polohy karoserie (3) automobilu za ucelem
zefektivnéni procesu svarovani karoserie (3)
automobilu.
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Systém pro svarovani karoserie automobilu

Oblast techniky

Vv

Vynalez se tyka svarovani karoserie automobilu roboty, kter¢ je pfedevSim pro vyssi piesnost a
rychlost procesu fizeno kamerovym systémem.

Dosavadni stav techniky

Svarovaci stanici pro svafovani karoserie automobilu ve svafovnach automobilového primyslu
tvoii skupina robotl. Tyto roboty nejCastéji obsluhuji svafovaci klest¢ a provadi odporové
svafovani na karoserii. Soucasti stanice je upinaci zvedaci stll, ktery ma za tkol upnout a
vystiedit karoserii pfed samotnym svafovanim. Karoserie pifijede z vyrobni linky, pomoci
zvedaciho stolu je vyzdvihnuta a prostfednictvim RPS bodd, coz jsou referencni body na
karoserii automobilu, je posazena na upinaci koliky, kde je zafixovana. Upnuti karoserie v této
ptesné dané poloze je nutné, aby byla ve spravné pozici vii¢i svafovacimu robotu a aby ne-
dochazelo k posunuti karoserie vlivem silového plisobeni svafovacich klesti.

Nevyhodou tohoto provedeni je nutnost zvedani celé karoserie. K tomu je potieba mechanicky
slozitého provedeni zvedaciho stolu, jehoz oprava je v pfipadé poruchy casové narocna a
zpisobuje zastavovani daného vyrobniho procesu. Samotné zvedani kazdé karoserie pii
umist'ovani na upinaci koliky ma za désledek velké ¢asové prodlevy. Dalsi nevyhodou tohoto
konstruk¢niho feSeni je omezeny pocet karoserii, které lze takto uchytit. Rizné karoserie maji
rizné pozice RPS bodt a pro pouziti vice druht karoserii je tfeba ménit pozice upinacich koliku.
Je tedy zfejmé, Ze zajiSténi presné pozice karoserie pred zahajenim svafovani je narocné,
technologicky slozité.

Vsechny tyto aspekty soucasného feSeni vedou k velkym Casovym ztratam, které maji za
disledek podstatné zdrzeni vyroby.

Podstata vynalezu

Uvedené nedostatky odstraiuje systém pro svafovani karoserie automobilu podle vynalezu
zahrnujici svafovaci robot, fidici systém svafovaciho robota, transportni drzak pro uchyceni
karoserie automobilu, upinaci st@l pro podepfeni transportniho drzaku, pfi¢emz upinaci stdl
zahrnuje fixacni prvek pro fixaci transportniho drzaku viici upinacimu stolu, pficemz karoserie je
opatiena alespon tfemi referencnimi body. Systém dale zahrnuje alespon tfi kamery komunikacné
spojené¢ s fidicim systémem svafovaciho robota umisténé pro snimani pozic zminénych
referencnich bodd, pficemz fidici systém svarovaciho robota je uzplisoben k nastaveni polohy
svatrovaciho robota v zavislosti na signalu z téchto alespon tii kamer.

Vyhoda vynalezu tedy spociva v uplném odstranéni nutnosti pouzivat zvedaci stlil nebo jina
zvedaci zafizeni, jejichz oprava je v piipadé poruchy technicky naroc¢na. Dalsi vyhodou je
zjednodu§eni mechaniky upinani. Odstranéni zvedaciho stolu dale znamena ¢asovou usporu diky
absenci nutnosti zvedani celé karoserie. Diky pouzitému kamerovému systému a databazi
referenCnich rovin karoserie je dale zajiSténa vétsi variabilita v rozpoznavani jednotlivych typt
karoserie a je zajiSténa vyssi rychlost procesu zajisténi presné pozice karoserie.

Ve vyhodném provedeni jsou alespon tii kamery vybaveny technologii 3D snimani. To umoznuje
stanovit polohu tfech referencnich bodl ve vSech osach x, y i z a rozpoznat tak nejen natoceni ¢i
posunuti karoserie automobilu v horizontalni roviné, ale také posunuti a natoCeni karoserie
automobilu vii¢i vSem osam X, y a z.
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S vyhodou lze vyuzit tii kamery vybavené laserovym snimacem, ktery se v primyslovych
kamerach casto vyuziva. Takové kamery maji mnozstvi vyhod ziejmych osobé znalé dané oblasti
techniky, jako jsou spolehlivost, cena a presnost. V tomto provedeni lze tedy dale zvySovat
presnost nastaveni prace svafovacich robotl na konkrétnim kusu karoserie automobilu bez
ohledu na jeho poloze.

Systém s vyhodou zahrnuje alespon Ctyii referencni body a alespon Ctyfi kamery. Toto

uspotradani umoziuje oproti minimalni konfiguraci se tfemi kamerami dosahovat jesté vyssi
presnosti a také poskytuje systému moznost pracovat i pii poruse jedné z kamer.

Objasnéni vykresu

Podstata vynalezu je dale objasnéna na piikladech jeho uskutecnéni, které jsou popsany s
vyuzitim ptipojenych vykresi, kde na:

Obr. 1 - je znazornéno mozné feSeni vynalezu

Obr. 2 — je znazornéno mozné feSeni vynalezu se ¢tyfmi kamerami

Obr. 3 — je znazornén bocni pohled na mozné feSeni vynalezu se zobrazenim os rovin
Obr. 4 — je znazornén dolni pohled na karoserii automobilu s detailem referencnich bodi

Obr. 5 — je znazornéno mozné feSeni vynalezu s detailem fixacniho prvku

Piiklady uskuteénéni vynalezu

Jeden z prikladd provedeni vynalezu je zifejmy z obr. 1, kde je zobrazeny svatrovaci robot 1,
karoserie 3 automobilu, transportni drzak 4 pro uchyceni karoserie 3 automobilu, upinaci stil 5
pro podepieni tohoto transportniho drzaku 4, fixacni prvek 6 pro fixaci transportniho drzaku 4
vici upinacimu stolu 5, dale kamery 7, v tomto provedeni Ctyfi, viz obr. 2, komunikacné spojené
s fidicim systémem 2 svafovaciho robota 1, ktery je komunikacné spojeny s jednim svafovacim
robotem 1 nebo s mnozstvim svafovacich robotti 1. Kamery 7 v toto provedeni snimaji polohu
referenCnich bodd 8 ve vsSech tfech osach x, y, z, jak je znazornéno na obr. 3. Jak je ziejmé z
obr. 1, kamery 7 jsou umistény pod karoserii 3 automobilu svym objektivem smérem vzhtru tak,
ze je kazda z nich umisténa pfiblizné pod nize popsanym referenénim bodem 8 a s vyhodou je
uchycena pravé k upinacimu stolu 5.

Kazda karoserie 3 automobilu je tedy opatiena ¢tyimi referencnimi body 8, které jsou provedeny
jako otvory v soucasti karoserie 3 automobilu, jak je znazornéno na obr. 4. Alternativné vSak
mize byt téchto referencnich bodi 8 jiné mnozstvi, minimalné ov§em vzdy tfi. Také mohou byt
provedeny jako vystupky, drazky ¢i jiné tvarové a vzhledové prvky, které je mozné kamerou
jednoznacné identifikovat.

Pii samotném procesu vyroby je s karoserii 3 automobilu manipulovano prostiednictvim
transportniho drzaku 4. Transportni drzak 4 tedy slouzi pro uchyceni karoserie 3 automobilu a
také pro presun karoserie 3 automobilu na upinaci stil 5, ktery slouzi pro podepteni transportniho
drzaku 4 pii procesu svafovani svafovacimi roboty 1. Transportni drzak 4 je k upinacimu stolu 5
uchycen fixacnim prvkem 6, kterym je upinka s uhlem otevieni 180°, jak je znazornéno na obr. 5.
V dalSich moznych fesenich je jako fixacni prvek 6 mozné vyuzit pakovy mechanismus nebo
magnetické brzdéni transportniho drzaku 4 pro uchyceni karoserie 3 automobilu ¢i jiny systém
pro zajisténi polohy karoserie 3 automobilu. Kamerovy systém po takové fixaci sejme polohu
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referencnich bodi 8, pficemz kazda kamera 7 snima polohu jednoho referen¢niho bodu 8. Data z
kamer 7 jsou zpracovana a je urcena relativni poloha karoserie 3 automobilu vii¢i svafovacim
trajektoriim svafovacich robotil 1 porovnanim s referenénim modelem karoserie 3 automobilu z
databaze. Roboty 1 na zakladé téchto dat upravi pozici trajektorie a svafuji na pozadovaném
misté, presto Ze se poloha jednotlivych kusi lisi.

Nejveétsi rozdily v umisténi karoserie 3 automobilu jsou v posunu ¢i natoCeni karoserie 3
automobilu v horizontalni rovin¢ definované osami x a y, jak je znazornéno na obr. 4. Pro
sledovani téchto odchylek je nutné vyuzit alespon tii kamer 7. V tomto piikladu provedeni jsou
vyuzity Ctyifi kamery 7. Toto uspofadani umoziuje oproti minimalni konfiguraci se tfemi
kamerami 7 dosahovat vyssi presnosti a také poskytuje systému moznost pracovat i pii poruse
jedné z kamer 7. Kamery 7 jsou ve vyhodném provedeni schopné snimani 3D obrazu. Takové
kamery 7 jsou schopné urceni vertikalni polohy referencniho bodu 8, a to pii vyuziti principu
snimani pomoci dvou objektivl snimajicich stejny objekt. Vypoctem je pak urcena skutecna
vzdalenost objektu. Dals§i moznosti jsou kamery 7 s laserovym snimanim vzdalenosti objektu.
Dale lze vyuzit systém s ultrazvukem ¢i jinych systém{ pro méteni vzdalenosti. Diky tomuto je
pak mozné zcela urcit polohu karoserie 3 automobilu v prostoru, a to s vysokou presnosti. Dale je
také mozné urcit natocCeni karoserie 3 automobilu vii¢i libovolné z os x, y, z. Vyuziti vyssiho
poctu kamer 7 ma za disledek presnéjsi urCeni polohy referencnich bodi 7 a tedy samotné
karoserie automobilu 7.

Je-li tedy presna poloha fixované karoserie 3 automobilu znama, je na zaklad¢ této znalosti
provedeno svafovani svarovacimi roboty 1.

Po dokonceni procesu svarovani svafovacimi roboty 1 je transportni drzak 4 uvolnén z fixacniho
prvku 6 a pokracuje dale ve vyrobni lince.

Fixacni prvek 6, tedy uchyceni transportniho drzaku 4 s karoserii 3 automobilu k upinacimu stolu
5, je realizovano napiiklad pomoci upinky s thlem otevieni alespon 180°, riznych pakovych
systéml ¢i formou fixace pomoci permanentniho nebo elektromagnetu, viz obr. 5. Takto
uchyceny transportni drzak 4 s karoserii 3 automobilu ma stale nepfesnou polohu karoserie 3
automobilu vzhledem k trajektorii svafovani svarovacich robotd 1. Korekce trajektorie
svatrovacich robotd 1 pak probiha na zakladé vyhodnoceni dat z fidiciho systému 2. Osob¢ znalé
této oblasti techniky je zfejmé, Ze lze posunout trasy ¢i body pro svafovani zanesené do
pocitacového modelu karoserie na zakladé skutecného umisténi karoserie v prostoru. Dochazi tak
k zasadnimu posunu od technologie, kde svatfovaci roboty 1 vykonavaji opakovanou ¢innost na
zaklad¢ predem vlozeného programu a bez informace o skutecné karoserii 3 automobilu, k
technologii, kde svarovaci roboty 1 prostiednictvim zpétné vazby z kamer 7 maji informace o
realném kusu, ktery se v ramci vyrobni linky dostal na jejich pracoviste.

PATENTOVE NAROKY

1. Systém pro svafovani karoserie automobilu zahrnujici svafovaci robot (1), fidici systém (2)
svarovaciho robota (1), transportni drzak (4) pro uchyceni karoserie (3) automobilu, upinaci sttl
(5) pro podepieni transportniho drzaku (4), ptiCemz upinaci stlll zahrnuje fixacni prvek (6) pro
fixaci transportniho drzaku (4) vii¢i upinacimu stolu (5), pficemz karoserie je opatfena alespon
tremi referen¢nimi body (8), vyznacujici se tim, Zze dale zahrnuje alespon tii kamery (7)
komunikac¢n¢ spojené s fidicim systémem (2) svafovaciho robota (1) umisténé pro snimani pozic
zminénych alespon tii referencnich bodu (8), pficemz tidici systém (2) svarovaciho robota (1) je
uzptsoben k nastaveni polohy svarovaciho robota (1) v zavislosti na signalu z téchto alespon tii
kamer (7).
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2. Systém pro svafovani karoserie automobilu podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze alespon
tii kamery (7) jsou vybaveny technologii 3D snimani.

3. Systém pro svafovani karoserie automobilu podle naroku 1, vyznacdujici se tim, Ze alespon
tii kamery (7) jsou vybaveny laserovym snimacem.

4. Systém pro svafovani karoserie automobilu podle které¢hokoliv z pfedchozich narokd,
vyznacdujici se tim, Ze zahrnuje alespon ¢tyfi referencni body (8) a alespon ctyii kamery (7).

5 vykrest

Seznam vztahovych znacek:

— Svarovaci robot

— Ridici systém svafovaciho robota
— Karoserie automobilu

— Transportni drzak

— Upinaci stil

— Fixacni prvek

— Kamera

— Referencni bod
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