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Buiika robotizovaného pracovisté sestavajici ze
zakladniho ramu (1) opatfeného oplasténim,
pfipojovacich prvkil pro pfipojeni vyménitelnych
perifernich modult (2), vymeénitelnych perifernich
modulil (2), softwarového a hardwarového rozhrani
(14) ajeho protikusu (23) s prvky pro pfenos dat,
elektrické a pneumatické energie, jejiz zakladni ram
(1) tvofi svafenec ve tvaru pétibokého az
osmibokého hranolu, opatfeny na bo¢nich
rovinnych plochach (11) upinacim systémem,
softwarovym a hardwarovym rozhranim (14) s
prvky pro pienos dat, clektrické a pneumatické
energie, pfizpusobenym k pfipojeni vyménitelnych
perifernich modulti (22), kdyZ upinaci systém na
bo¢nich rovinnych plochach (11) zékladniho ramu
(1) sestava z drzéku (13) upinace (31) s vytvofenym
kruhovym otvorem (15) o priméru umoZznujicim
t€sné ulozeni upinace (31) v tomto otvoru (15),
kdyz upinac (31), navadéci Eepy (22), protikus (23)
softwarového a hardwarového rozhrani (14) s prvky
pro prenos dat, elektrické a pneumatické energie
jsou pfipojeny k ¢elni stykové plose jednotlivych

vyménitelnych perifernich moduld (2) s bocnimi
rovinnymi plochami (11) zakladniho ramu (1).
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Buiika robotizovaného pracovi§té

Oblast techniky

Vynalez se tyka oblasti robotizace ve vyrobé, zejména robotizace zaméfené na malé a stiedni
podniky s malosériovou vyrobou.

Dosavadni stav techniky

Doposud se v praxi pouzivaji vétSinou robotizovana pracoviSté specializovand na urcitou
pracovni operaci na vyrobnich linkach, a to zejména u vétsich podnikd. V malosériové vyrob¢ je
pouziti robotizovanych pracovist’ prozatim uplatiiovano v malém rozsahu, zejména s ohledem na
nakladnost a pozadovanou skalovatelnost téchto pracovist.

Znamy jsou napf. robotizované bunky s volné rozmisténym technologickym zafizenim. Tyto
zakladni typy robotickych bunék je mozné modifikovat podle konkrétniho druhu technologie
(svafeni, lepeni, fezani, pajeni, apod.), sloZitosti technologického procesu, slozitosti a velikosti
vyrobku, ¢asové narocnosti, potiebného vyrobniho taktu atd. Jsou také mozné rlizné modifikace
téchto zéakladnich provedeni, zejména pak u pracovisté s volné rozmisténym technologickym
zafizenim jako napi. dva a vice robotl vzajemné svazanych pres odkladaci stoly, robot s
pojezdem, tj. na 7. ose ovladané z fidici skfin¢ robota, robot zavéSeny vertikalné, nebo
horizontaln¢ smérem dolli, zabezpeceni zakladaciho mista bezpecnostnimi rolovacimi dveimi,
vice zakladacich mist, pfi¢emz kazdé miize byt osazeno polohovadlem i rfizného typu. Roboticke
bunky je mozné integrovat do stavajicich technologickych linek, a linku dovybavit i potiebnou
navazujici technologii.

Dal§im ze znamych feSeni je Univerzalni roboticka bunka pro nakladani a vykladani dild,
predstavujici jednoduchou a cenové dostupnou CNC automatizaci. Systém ma nakladaci stil,
ktery se miZe otacet a je opatfen standardnimi rastrovanymi deskami, které pokryvaji kompletni
rozsah dili s rozméry od 10 do 230 mm. Na stran¢ stroje naklada a vyklada dily z rastrované
desky §estiosy robot. Simultanné s tim mohou byt hotové dily vyjmuty na zadni stran¢ z rastru
desky a nahrazeny novymi polotovary k obrobeni. To poskytuje uzivateli fadu dbleZzitych vyhod.
Robot miize nerusené pokraCovat v praci z rastru na stran¢ stroje a lze tak pln¢ vyuzit kapacitu
stroje. Obsluha souc¢asné miize neruseng pripravit novou sérii na zadni strané bunky, nezasahuje
do pracovniho prostoru robota ani stroje. Tato koncepce zarucuje, Ze robotickd buika nezabira
mnoho mista. Za pomoci paletového nebo vysokozdvizného voziku miize byt roboticka buika
snadno premisténa k jinym strojtim.

Podstata vynalezu

Cilem predkladaného vynalezu je =zafizeni umoznujici pouziti principu unifikovanych
modularnich bunék robotického pracovisté s pripojitelnymi a vyménitelnymi perifernimi moduly
pro pozadovanou funkcionalitu s univerzalnim softwarovym a hardwarovym rozhranim.

Buiika robotizovan¢ho pracovisté, sestavajici ze zakladniho ramu opatfeného oplasténim,
ptipojovacich prvki pro pfipojeni vyménitelnych perifernich modulti, vymeénitelnych perifernich
moduldl, softwarového a hardwarového rozhrani s prvky pro prenos dat, elektrické a pneumatické
energie podle tohoto vynalezu, jehoZ podstata spociva v tom, Ze zakladni ram, vyhodné ve tvaru
pravidelného pétibokého az osmibokého hranolu, ma vytvofeny boc¢ni rovinné plochy pro
pfipojeni perifernich modulti pomoci upinaciho systému a softwarového a hardwarového rozhrani
s prvky pro pienos dat, elektrické a pneumatické energie, pfiCemz upinaci systém tvofi upinaci
zafizeni vytvofené na bo¢nich rovinnych plochach zakladniho ramu, tvotené drzakem upinaciho
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prvku s kruhovym otvorem o priméru odpovidajicim priaméru kruhového upinaciho prvku,
kterym je vyhodn¢ pneumaticky upinac¢ opatfeny upinacim trnem, tohoto upinaciho prvku ¢i
upinace, navadécich ¢epli, vyhodné s konickym tvarem alespon ¢asti ¢elni stykové plochy, pro
navadéni téchto ¢epli do navadécich pouzder vyosené buiiky robotizovaného pracovisté, kdyz
softwarové a hardwarové rozhrani s prvky pro prenos dat, elektrické a pneumatické energie
sestava ze softwarového a hardwarového rozhrani s prvky pro prenos dat, elektrické a
pneumatické energie uloZenych na bocnich rovinnych plochach zakladniho ramu a jeho
odpovidajiciho protikusu, ulozeného na stykové ploSe vyménitelnych perifernich moduld,
pficemz pro zajisténi rovnomerného rozlozendi sil, tuhosti konstrukce a presnosti zakladniho ramu
ve vSech smérech zatéZovani jsou bo¢ni rovinné plochy zakladniho ramu ve vyhodném provedeni
¢tvercového tvaru, a jako upinaci prvek je pouzit pneumaticky upina¢ pro presné zakladani
obrobkii do obrabécich center, pficemz pro usnadnéni spojeni k prenosu dat, elektrické a
pneumatické energie softwarovym a hardwarovym rozhranim mezi vyménitelnymi perifernimi
moduly a zdkladnim ramem bunky robotizovaného pracovisté jsou pouZity samonavadéci
konektory, a pro sefizeni vysky vyménitelnych perifernich modulti nutné pro presné pfipojeni
moduldl k zakladnimu ramu bunky robotizovaného pracoviste jsou tyto moduly opatieny vyskove
stavitelnymi kolecky modult.

Uvedeny koncept modulového feSeni robotizovaného pracovisté poskytne i malym a stfednim
podnikiim moznost velmi rychlé reakce na pozadavky zmény vyroby. S pouzitim predkladaného
vynalezu dojde k celkovému zkraceni potiebné doby realizace, ¢i rekonfigurace robotizovaného
pracovisté pro vyrobu nového produktu.

Objasnéni vykresu

Vynalez bude blize vysvétlen pomoci obrazki na vykresech, kde

Obr. 1 znazornuje celkovy pohled na buiniku robotizovaného pracovisté s jednim vyménitelnym
perifernim modulem,

Obr. 2 znazornuje ¢elni pohled na buiiku robotizovaného pracoviste,

Obr. 3 znazornuje plidorysny pohled buiku robotizovaného pracoviste,

Obr. 4 znazornwje ¢elni pohled na stykovou plochu vyménitelného periferniho modulu,

Obr. 5 znazornje detail kruhového pneumatického upinace s upinacim trnem,

Obr. 6 znazornuje detail pripojovaci ¢asti stykove plochy vyménitelného periferniho modulu,
Obr. 7 znazornuje detail navadéciho Cepu piipojeny k navadécimu pouzdru bunky,

Obr. 8. znazornuje detail uchyceni vyskové nastavitelnych kolecek vyménitelného periferniho

modulu.

Piiklady uskute¢néni vynalezu

Buiika robotizované¢ho pracovisté podle Obr. 1 az Obr. 8 sestavajici ze zakladniho ramu_1
opatfené¢ho plechovym oplaSténim, pripojovacich prvkl pro ptipojeni vyménitelnych perifernich
modull, vyménitelnych perifernich modulii_2, softwarového a hardwarového rozhrani_14 s prvky
pro pienos dat, elektrické a pneumatické energie_ulozeného na zakladnim rymu 1 a jeho
protikusu 23 uloZené¢ho na celni stykové ploSe vyménitelnych perifernich modulti 2. Zakladni
ram 1 bunky robotizovaného pracovisté je prostorove svafen a nasledné piesné obroben ve tvaru
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pravidelného Sestibokého hranolu s bo¢nimi rovinnymi plochami 11 ¢tvercového tvaru. Bocni
rovinné plochy 11 Sestibokého hranolu jsou ptizplGsobeny k pfipojeni vyménnych perifernich
modulli 2 pomoci upinaciho systému_a softwarového a hardwarového rozhrani 14 s prvky pro
pfenos dat, elektrické a pneumatické energie_a jeho protikusu 23. Upinaci systém pro pfipojeni
vymenitelnych perifernich modulti 2 k této bunce tvofi jednak upinaci zafizeni umisténé na
bocnich rovinnych plochach_11 zakladniho ramu 1, tvofené drzakem 13 pneumatického upinace
31 s kruhovym otvorem 15 o priméru umoziujicim tésné uloZeni kruhového pneumatického
upinace 31, dale pak tento pneumaticky upinac 31 opatfeny upinacim trnem 32, navadéci Cepy 22
pro navedeni perifernich modulti 2 a zakladniho ramu 1 buiky do presné vzajemné polohy pro
jejich pfipojeni, které maji na své stykové celni plose 221 vytvoren konicky vystupek 222, ktery
spolu s tvarem navadécich pouzder 12 vytvorenych na bo¢ni sténé 11 zakladniho ramu 1 bunky
umoziuje presné navést buiku robotizovaného pracovisté vyosenou v tolerancnim poli n€kolika
milimetrt a zkompenzovat nerovnobéznost pfipojovacich ploch béhem navadéni, a protikus 23
softwarového a hardwarového rozhranil4 s prvky pro prenos elektrické a pneumatické energie.
Tyto prvky, pneumaticky upina¢ 31 s upinacim trnem 32, navadéci Cepy 22, protikus 23
softwarového a hardwarového rozhrani 14 s prvky pro ptenos dat, elektrické a pneumatické
energie jsou pfipojeny k Celni stykové plose vyménitelnych perifernich modultt 2 s bo¢nimi
rovinnymi plochami 11 zakladniho ramu 1, tedy k plose pfiléhajici k bo¢nim rovinnym plocham
11 Sestibokého hranolu, ktera je pro zajisténi rovnomérného rozloZeni sil, tuhosti konstrukce a
ptresnosti zakladniho ramu 1 ve vSech smérech zatézovani vyrobena ve ¢tvercovém tvaru. Jako
kruhovy pneumaticky upina¢ 31 je pfitom pouzit pneumaticky upina¢ pro piesné zakladani
obrobkii do obrabécich center. Pro usnadnéni spojeni k pfenosu dat, elektrické a pneumatické
energiec softwarovym a hardwarovym rozhranim jsou pouZzity samonavadéci konektory
softwarového a hardwarové rozhrani 14 a jeho protikusu 23. Pro sefizeni vysky vymeénitelnych
perifernich moduld 2, umoziujici sefidit vy§sku vyménitelného periferniho modulu 2 tak, aby
bylo mozné nastavit jeho navadéci ¢epy 22 do urovné tésn¢ pod osou navadécich pouzder 12,
jsou tyto vyménitelné periferni moduly 2 opatfeny vySkové stavitelnymi kolecky 24.
V kombinaci s navadénim dojde pfi pfitlaceni buniky k navedeni a lehkému pfizdvihnuti bunky
v fadu desetin milimetrd.

Pramyslova vyuzitelnost

Buiika robotizovaného pracovisté podle tohoto vynalezu je pouZitelna v oblasti robotizace ve
vyrobé, a to zejména robotizace u malych a stiednich podniki s ¢astou zménénou vyrabéného
sortimentu v malosériové vyrobé, pficemz je bez omezeni vyuzitelné i u velkych podnika.
Robotickou bunku lze pouzit samostatné, nebo je z ni mozZno sestavovat robotizované vyrobni
linky.

PATENTOVE NAROKY

1. Buiika robotizovaného pracovisté sestavajici ze zakladniho ramu (1) opatfen¢ho oplasténim,
pripojovacich prvkl pro pfipojeni vyménitelnych perifernich moduld (2), vyménitelnych
perifernich moduli (2), softwarového a hardwarového rozhrani (14) s jeho odpovidajicim
protikusem (23) s prvky pro pienos dat, elektrické a pneumatické energie, vyznacdujici se tim, Ze
zakladni ram (1) ve tvaru pravidelného pétibokého az osmibokého hranolu je alespoil na jedné ze
svych bo¢nich rovinnych ploch (11) opatfen alesponi jednim upinacim systémem, softwarovym a
hardwarovym rozhranim (14) s prvky pro pifenos dat, elektrické a pneumatické energie,
ptizptisobenym k pfipojeni vyménitelnych perifernich moduli (2), pfi¢emz upinaci systém na
bo¢nich rovinnych plochéch (11) zakladniho ramu (1) sestava z drzaku (13) upinace (31) s
vytvotenym kruhovym otvorem (15) o priméru umoznujicim tésné uloZeni upinace (31) v tomto
otvoru (15), kdyZ upinac (31), opatieny upinacim trnem (32), navadécimi ¢epy (22) pro navedeni
zakladniho ramu (1) a vyménitelnych perifernich moduld (2) do pfesné vzajemné polohy pro
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jejich pripojeni, a protikus (23) softwarového a hardwarového rozhrani (14) s prvky pro prenos
dat, elektrické a pneumatické energie jsou pripojeny k ¢elni stykové plose jednotlivych
vyménitelnych perifernich modulil (2) s bo¢nimi rovinnymi plochami (11) zakladniho ramu (1).

2. Bunka robotizovaného pracovisté podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze jako upinac (31) je
pouzit kruhovy pneumaticky upinac pro presné zakladani obrobkli do obrabécich center.

3. Bunka robotizované¢ho pracovisté podle narokli 1 a 2, vyznadujici se tim, Ze pro zajisténi
rovnomérného rozloZenti sil, tuhosti konstrukce a presnosti zadkladniho ramu (1) ve vSech smérech
zatézovani jsou bo¢ni rovinné plochy (11) zékladniho ramu (1) ¢tvercového tvaru.

4. Buika robotizovaného pracovisté podle narokii 1 az 3, vyznaécujici se tim, Ze pro pienos
dat, elektrické a pneumatické energie mezi vymeénitelnymi perifernimi moduly (2) a zékladnim
ramem (1) bunky robotizovaného pracovisté je pouzito softwarové a hardwarové rozhrani (14) a
jeho odpovidajici protikus (23), u nichz jsou pouzity samonavadéci konektory.

5. Bunka robotizovaného pracovisté podle narokti 1 az 4, vyznadujici se tim, ze navadéci Cepy
(22) pro navedeni vymeénitelnych perifernich modulti (2) a zakladniho ramu (1) bunky do pfesné
vzajemné polohy pro jejich pfipojeni maji alesponi na ¢asti stykové celni plochy (221) vytvoien
konicky vystupek (222).

6. Bunka robotizovan¢ho pracovisté podle narokli 1 az 5, vyznadujici se tim, Ze pro sefizeni
vysky vymeénitelnych perifernich moduld (2) umoznujiciho sefidit vysku vyménitelného
periferniho modulu (2) tak, aby byly jeho navadéci Cepy (22) navedeny do trovné tésné pod osou
navadécich pouzder (12) jsou tyto vymenitelné periferni moduly (2) opatieny vyskove
stavitelnymi kolecky (24).

7. Buika robotizovaného pracovisté podle narokil 1 az 6, vyznacujici se tim, Ze vymeénitelné
periferni moduly (2) robotizovaného pracovisteé 1ze pouZzivat jak v ramci buiiky robotizovaného

pracoviste, tak autonomné bez pripojeni na roboticky zaklad.

4 vykresy
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