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(64) Zapojeni informaéniho systému priimyslového robotu

zapojen{ informadniho systému primyslo-
vého robotu, v jeho? ¥idicim systému jsou
zapojeny &itade cyklt a vrstev, se pouZiva
v né&ktergch aplikacfch primyslovych robotd,
napf. p¥i provAdddni paletizace a tifdén{
vyrobkd, p¥i vicestrojové obsluze jednim 2
robotem apod. Jeho podstatou a vyhodou je, 21
%e bez ptipojeni vn&jSich snimadl (elektro-
magnetickych, optoelektronickych apod.)
umo¥fiuje ziskdvat informace o stavu okolf
robotu, tj. o zapln&nosti jednotlivygch palet m-I
na zé4klad® zndmého vychoziho stavu (prdzdnd {
paleta - vynulovany paméfovy registr) a na I
zdklad® znalosti vZech zm&n, které na pale-
téch nastaly vlivem &innosti robotu (stav ‘
&itadt cykld a vrstev pro kaZdou paletu).
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Vyndlez se tykd zapojeni informadniho systému primyslového robotu, v jehoZ ¥idicim sy-

stému jsou zapojeny &ftafe cyklld a vrstev.

V n&kterych aplikacich primyslovych robotl, nap¥. p¥i provddé&ni paletizace a t¥idé&nf
. vyrobkd, p¥i vicestrojové obsluze jednim robotem apod., je t¥eba k ¥izeni &innosti robotu
dod4vat znadné mnoZstvi informaénich signdlt o stavu bezprost¥ednfiho okolf robota, nap¥iklad
o zaplnénosti palet, pf¥isluSejfcfch k jednotlivym strojdm, &i druhim vyrobkd apod. Na zdklad&
téchto informaci je pak prub&in& modifikovdn pracovni program robotu tak, aby dochézelo ke
sprdvnému postupnému odklddénf na volné misto &i odebir&ni z p¥islu¥né obsazené pozice ur&i-
té palety.

Dosud pouZivané informa&ni systémy pro ziskdvédni vySe uvedenych informac{ vé&t&inou se-
stédvaji z vétEiho mnoZstvi elektromechanickych, optoelektronickych nebo jingch snimadd, své-
telnych zdvor apod. Nevyhodou tohoto Fedeni je, Ze zejména pro vét3i podet sledovanych pozic
na paletdch je umist&ni v3ech pot¥ebnych snimadl a zejména p¥ivodd k nim konstruk&n& slofité,
vyrobn& ndkladné a ndrolné na se¥fzenf vEech snimadl z hlediska jejich citlivosti a selekti-
vity, jako%Z i na zpracovdni a vyhodnoceni ziskanych signdlu.

V¢%e uvedené nevyhody odstrafuje nebo alespoil podstatn® snifuje zapojeni podle vyndlezu,
jehoZ podstata spolivd v tom, Ze k paralelnfm v¢stupim &ftadd cykld a vrstev je pFipojen da-
tovy vstup demultiplexeru, na jeho¥ prvni datovy vystup. je pP¥ipojen vstup prvniho pam&tového
registru, jehoZ vystup je spojen s prvnim datovym vstupem multiplexeru a na druhy datovy
vystup je p¥ipojen vstup druhého pam&tového registru, jeho? vystup je spojen s druhym datovym
vstupem multiplexeru, jehoZ v?s?up je p¥ipojen na nastavovaci vstupy &ita&d cykld a vrstev.

Na synchroniza&ni vystupy ¥ifdicfho systému robotu jsou p¥ipojeny vstupy ¥adiée informa&-
nfho systému, jehoZ adresovaci vystupy jsou pFipojeny na adresovaci vstup multiplexeru a
adresovaci vstup demultiplexeru. Strobovaci vystupy Yadife informa&niho systému jsou po jed-
nom p¥ipojeny na zapisovaci vstup prvniho péméEového registru, jehoZ nulovacf vstup je p¥i-
pojen na vystup tlafitka vym&ny prvni palety a na zapigovaci vstup druhého pam&tového re-
gistru, jehoZ nulovac{ vstup je pfipojen na vystup tladftka vym&ny druhé polohy.

Vghodou vyndlezu je, Ze bez p¥ipojeni vn&jSich snima&d umoffuje ziskavat informace
o stavu okolf robotu, tj. o zaplhénosti jednotlivych palet na zdkladé znd&mého vychoziho stavu
(prédzdn& paleta - vynulovany paméfovy registr) a na z&klad® znalosti vSech zm&n, které na
paletédch nastaly vlivem &innosti robotu (stav &ftadt cykld a vrstev pro ka%dou paletu).

Na p¥ipojeném vykresu je uveden neomezujici p¥fklad zapojeni podle vyndlezu a zndzor-
né&no propojeni informa&niho systému robotu se zn&mym ¥fdicim systémem robotu.

Zapojeni &itadd cykld a vrstev 11 v fidicim systému robotu 1 je zndmé. Podle vyndlezu
je na paralelni vystupy &fitadd cykll a vrstev 11 pfipojen datovy vstup demultiplexeru 21, na
jeho¥ prvni datovy vystup je p¥ipojen vstup prvniho pam&fového registru 221 a na druhy datovy
vystup vstup druhého pam&tového registru 222. V¢stup prvntho pam&fového registru 221 je spojen
s prvym datovym vstupem multiplexeru 23 a vystup druhého pamdtového registru 222 je spojen
s druhym datovym vstupem multiplexeru 23, jehoZ v¢stup je pfipojen na nastavovaci vstupy

éftadld cykld a vrstev 11.

Na synchroniza&ni vystupy 124 #fdiciho systému robotu 1 jsou p¥ipojeny vstupy Fadite
informa&niho systému 24, jeho? adresovaci vgstupy jsou p¥ipojeny na adresovaci vstup 231
multiplexeru 23 a na adresovac{ vstup 211 demultiplexeru 21. Strobovaci v¢stupy Fadile infor-
ma&niho systému 24 jsou po jednom p¥ipojeny nd zapisovaci vstup 223 prvnfiho paméﬁového re-
gistru 221 a na zapisovaci{ vstup 224 druhého pam&fového registru 222, jeho¥ nulovaci vstup
je pfipojen na vystup tlad{tka vymény druhé palety 32." Nulovac{ vstup prvnfho paméfového
reistru 221 je obdobn& p¥ipojen na vystup tlalitka vym&ny prvé palety 31.
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Cinnost zapojeni podle vyndlezu je v souladu s popisovanym p¥ikladem zapojeni n4sledu-
jici: Po prvém uvedeni ¥i{dicifho systému robotu 1 do Cinnosti a p¥i kazdé meéné palety ob-
sluha stisknutim p¥islusSného tlalitka vymény prvé palety 31, resp. tlaCitka vym&ny druhé
palety 32 vynuluje prvni pam&fovy registr 221, resp. druhy paméfovy registr 222. Ridici
systém robotu 1 podle poZadavki obsluhované technologie p¥ed spust&nim kaZdého pracovniho
cyklu vySle pfes synchronizaéni vystupy 124 do fadiZe informa&niho systému 24 signdl, ktery
zplsob{ nastaveni multiplexoru 23 pro prenos dat z vystupu p¥isludného pam&tového registru,
odpovidajiciho zvolené palet&, na nastavovaci vstup &itadd cykli a vrstev 11 ¥fdiciho systému
robotu 1, ktery provede pfednastaveni &ftadl vrstev a cyklh 11 od?ovidajici hodnotou z daného

pam&tového registru.

Po vykondni kaZ?dého pracovniho cyklu obsluhy dané palety fadi& informa&niho systému 24
na z&klad® signdld ze synchroniza&nfch vystupll 124 ¥fdiciho systému robotu 1 provede prost¥ed-
nictvim demultiplexeru 21 nastaveni p¥enosové cesty dat od paralelnich vystupl &{talh cykld
a vrstev 11 na datovy vstup pam&fového registru p¥islu$ného pravé obslouZené paleté a provede
prepis nového stavu &f{tadd cyklt a vrstev 11 do tohoto pam&fového registru. Potom miZe ndsle-
dovat na zdklad® pofadavkl od obsluhované technologie dal3i pracovni cyklus robotu, ktery se
prévede stejnym zplsobem.

aktudlni informaci o stavu zaplnénosti jednotlivych palet, kterou ¥idici systém robotu 1 po-=
t¥ebuje k &innosti. Pokud pam&fové registry budou energeticky nezévislé (zdlohované napijeni),

V prib&hu celé pracovni &innosti robotu obsahuji prvni a druhy pamétovy registr 221, 222

bude tato informace uchovéna i p¥i vypnut{ nebo v§padku napdjeni systému.

Uvedeny p¥iklad zapojeni popisuje informadni systém pro ziskdvéni informace o stavu
zaplndnosti pouze dvou palet, zapojenf{ podle vynédlezu vSak miZe pracovat pro libovolny polet
palet p¥iddnim vZdy po jednom pam&fovém registru na kaZdou dals{ paletu, ktery je zapojen
analogicky mezi dal${ datovy vystup demultiplexeru 21 a datovy vstup multiplexeru 23 a je
analogicky propojen s Fadiem 24 a tlalftkem vym&ny palety.

PREDMET VYNALEGZU

zapojen{ informa&nfho systému primyslového robotu, v jehoZ ¥idicim systému jsou zapojeny
&itade cykllt a vrstev, vyznalené tim, %e k paralelnim vystupim &itach cykld a vrstev (11) je
pfipojen datovy vstup demultiplexeru (21), na jeho# prvni datovy v¢stup je pfipojen vstup
prvniho pam&tového registru (221), jehoZ vystup je spojen s prvnim datovym vstupem multiple-
xeru (23) a na druhy datovy vystup je p¥ipojen vstup druhého pamétového registru (222), jehoZ
v§stup je spojen s druhym datovym vstupem multiplexeru (23), jehoZ vystup je pfipojen na
nastavovaci vstupy &ita&d cyklt a vrstev (11), na synchroniza&ni vy¢stupy (124) ¥idiciho
systému robotu (1) jsou p¥ipojeny vstupy Yadi&e informa&éniho systému (24), jeho? adresovaci
QYStupy jsou p¥ipojeny na adresovaci vstup (231) multiplexeru (23) a adresovaci vstup (211)
demultiplexeru (21), strobovaci v§stupy fadide informa&niho systému (24) jsou po jednom p¥i-
pojeny na zapisovac{ vstup (223) prvniho pam&tového registru (221), jehoZ nulovaci vstup je
pfipojen na vystup tladitka vymé&ny prvni palety (31) a na zapisovaci vstup (224) druhého
pam&tového registru (222), jehoZ nulovaci vstup je p¥ipojen na vystup tladitka vym&ny druhé
polohy (32).
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