Kolaborativny robot (kobot, cobot), podrobne aj v skratke :)

Kolaborativne roboty rozSiruju akény radius priemyslovej robotiky. Vstupuja na trh po
dvadsatrocnom vyvoji[1] a obyvaju novy priestor. Popri samostatne pracujucich
konvencénych robotoch sa uplatriuja kolaborativne roboty (koboty) stale c¢astejSie. M6Zu
totiZ pracovat bok po boku s pracovnikmi vo vyrobe a pomahat im s naro€nymi
operaciami.

Ako (v com) sa liSi kobot od robota?

Rozdielny reZzim prace robotov jasne ukazuje, v ¢om sa liSi konvencny priemyslovy robot od kobota, t..:

- v oploteni,

- v zabezpeceni,

- v oblastiach poutitia,
- v priprave k praci.

Oplotenie

Zatial Co konvencné priemyslové roboty su striktne izolované od ludskej obsluhy (¢i uz mechanickym oplotenim
alebo optickymi zavorami, ktoré pri akomkolvek naruseni zastavia pohyb robota), koboty pracuju na vyrobnych
linkach priamo pri ¢loveku. Pom&Zu mu s namahavymi rutinnymi pracami, naro¢nymi operaciami (skrutkovanie
na nepristupnych miestach) alebo s manipulaciou s tazkymi ¢i miniatirnymi suciastkami.
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Priemyslové roboty Oplotenie priemyslového robota
zabezpecené oplotenim kombinované s optickou zavorou

Zabezpecenie

Roboty maju velku silu, a preto podliehaju velmi prisnym bezpecnostnym predpisom. V3etky roboty, konvencné
aj kolaborativne, musia spifiat bezpe¢nostni normu CSN EN ISO 10218. Podla tejto normy musia byt
bezpecnost zaistena niektorou z uvedenych funkcif:

- bezpecnostné monitorované zastavenie,
- ru€né navadzanie,

- sledovanie rychlosti a vzdialenosti,

- obmedzenie sily a vykonu.

Prvé tri funkcie su urcené pre konvencné priemyslové roboty, zatial o Stvrta funkcia, obmedzenie sily a vykonu,
je navrhnuta prave pre koboty.

Bezpecnostné monitorované zastavenie - ak vstupi akakolvek osoba do monitorovaného priestoru,
robot sa riadenym spdsobom zastavi. Tato funkcia je typicka pro roboty v oplotenom priestore resp. v
klietke.

Ruc€né navadzanie je funkcia typickad pre programovanie robotov u¢enim. Obsluha vedie rameno robota
po pozadovanej drahe a robot sa tento pohyb nauci a opakuje ho. Po vstupu obsluhy do monitorovaného
priestoru sa robot riadenym sp6sobom zastavi. Obsluha mbze pouZit povolovacie tlac¢idlo a tym sa pohyb
robotického ramena uvolni pre ru¢né navadzanie.

Sledovanie rychlosti a vzdialenosti - bezpecnostné snimace sleduju pohyby robota a jeho vzdialenost od
obsluhy a zaistia, aby medzi pohybujldcim sa robotom a obsluhou vZdy zostala urcita minimalna
vzdialenost. Ak vstupi osoba do monitorovaného priestoru, robot postupne spomaluje a zastavi sa az vo
chvili, ked pride obsluha k robotu prilis blizko. Robot vybaveny touto funkciou nemusi byt uzavrety v klietke,
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ale nie je s nim mozné bezprostredne spolupracovat.

Obmedzenie sily a vykonu - funkcia pre zaistenie bezpecnosti kolaborativnych robotov. Jej cielom je, aby
v pripade kontaktu robota s ¢lovekom nepresiahol tlak na obsluhu stanovené medze, teda nesp6sobil mu
neprimeranu bolest ¢i dokonca zranenie. Medze prijatelného tlaku stanovi Specifikacia ISO/TS 15066, ktora
dopina €SN EN ISO 10218[2].
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Kolaborativny robot spolo€nosti Universal Robots

Ako je technicky vyrieSené, aby kobot nezranil obsluhu?

KedZe mo6Zu koboty do ludského operatora narazit, existuju nasledujuce konstrukéné prvky, ktoré zabrania
neprimeranému tlaku:

- rychlostné a momentové senzory v kiboch robota signalizuji, akou silou pésobi rameno robota pri
kontakte s obsluhou a v pripade prekrocenia nastavenych medzi sa robot okamzite zastavi,

- €o najlahSie ramena kobotov - ¢im je rameno lahSie, tym mensi je naraz do obsluhujuceho pracovnika,

- pomalsi pohyb ramien robotov - kobot sa nikdy nepohybuje tak rychlo, aby sa nemohol okamzite zastavit,

- zaoblené tvary robotov - sila ramena sa rozloZi na vacsSiu plochu a tak sa tym zniZi naraz,

- makka vrstva na povrchu ramena robota zmierni naraz,

- citliva vrstva (sensitive skin) na povrchu ramena kobotov je tvorena velkoploSnym kapacitnym senzorom,
ktory detekuje priblizovanie objektu k ramenu robota a vyda pokyn k zabrzdeniu, aby v okamihu dotyku
rychlost vyhovovala poZiadavkam ISO/TS 15066,

- elastické €leny v kiboch ramien,

- kamery sledujuce okolie kobotov upozornia na bliZiacu sa obsluhu[3].

Oblasti pouZitia

Konvencné roboty a koboty si rozhodne nekonkuruju. Kazdy typ ma na trhu svoj vlastny priestor.

Kolaborativny robot ako spolupracovnik v dielni
Koboty sa uplatnia hlavne pri tychto Ulohach:

malé série produktov, kazdy z nich mdze byt vinom prevedeni,
robotické operacie prevadzané subezne s manualnymi pracami,
prevadzky, ktoré nie je mozné kompletne automatizovat,
manipulacia s lahSimi suciastkami.
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Konvencné zvaracie roboty Kolaborativny robot KUKA
v automobilke TCPA v Koline pri kontrole kvality vyroby

Konvencné priemyslové roboty sa vyuzivaju v tychto podmienkach:

- v plne automatizovanych linkach vyrabajucich velké série vyrobkov,
- pre operacie vyzadujuce vysoku rychlost a maximalnu presnost,

- pre Cloveka nebezpecné procesy (lakovne...),

- pri manipuldcii s tazkymi bremenami.

Priprava na pracu

Konvencné priemyslové roboty pracuju vacSinou v automatizovanej vyrobe. O inStalaciu a programovanie sa
staraju Specialisti v odbore a spustit robotizovanu linku moéze trvat tyzdne.

Kolaborativne roboty sa lahko inStaluju a nastavia na poZadovanu operaciu. Pomocou intuitivneho rozhrania
ich dokazu pripravit na pracu pracovnici prevadzky v priebehu jedného dna. Koboty sa preto lahko inStaluju na
iné miesto a naprogramuju na novu pracu.

[1] MySlienka skonStruovat robot priamo spolupracujici s €lovekom vznikla uZ v roku 1995 v rdmci vyskumného projektu
nadacie General Motors Foundation.

[2] Autorom 3pecifikacie je technicka komisia 1ISO/TC 299, v ktorej su zastipeni vSetci vyznamni vyrobcovia priemyslovych
kolaborativnych robotov: Universal Robots, ABB, Rethink Robotics, Kuka, Fanuc, Denso Wave a Yaskawa.

[3]1 UmoZnia tieZ zbierat r6zne typy vyrobnych siciastok a vkladat ich do rik ludského pracovnika.

Cobot v skratke:

Kolaborativne roboty posuvaju priemyselnd vyrobu na vyssiu Uroven - su schopné nielen pracovat vedla fudi,
ale dokonca aj priamo spolupracovat s ludmi na spolo¢nom zadani a zabezpecit absolutnu bezpecnost,
potrebnu flexibilitu a produktivitu. Vedia pracovat na r6znych ulohach. Vedia na svoje plecia prevziat ¢innosti,
ktoré moZzu byt pre zamestnancov nudné a monoténne. Napriklad, také utahovanie skrutiek. Zamestnanec sa
moze venovat inym, ovela komplexnejSim Uloham. DneSné kolaborativne roboty sa navySe uz lahko
programuju a daju sa vyuzit flexibilnejSie. Medze sa im naozaj nekladd.

Dnes pracuje spolocne s ludmi po celom svete vo fabrikach aj laboratériach a vykonava rozlicné ulohy od
montaze elektronickych suciastok az po testovanie bankomatov. Lahké programovanie kolaborativnych
robotov je presne to, po Com dnes tuzia aj mensie podniky, ktoré mdzu vyrabat SirSiu Skalu produktov. To je typ
spolocnosti, ktoré sa Coraz viac rozhoduju pre koboty/coboty: mensie podniky so stale sa meniacimi vyrobnymi
linkami mézu profitovat najma z jednoduchosti preprogramovania tychto robotov.

MysSlienka kolaborativneho robota vznikla v roku 1995 v ramci vyskumného projektu General Motors
Foundation. Spolo¢nost ABB uviedla na trh svoj prvy kolaborativny robot YuMi v roku 2015.

Kolaborativne roboty (koboty) predstavuju rozsirenie akéného radiusu priemyselnych robotov. To znamena, ze
v porovnani s priemyselnym robotom nie je potrebné ochranné oplotenie. Praca bez oplotenia umoZznuje
spolupracu medzi ¢lovekom a kobotom, a to bez rizika Urazu. Takato spolupraca prinasa vyssiu flexibilitu prace
ako u priemyselného robota.

Kolaborativny robot zabera v priestore omnoho mensi priestor ako priemyselny robot, ale naproti tomu
kolaborativny robot nedosahuje takd zatazovu nosnost ako priemyselny. VSetky robotizované bunky
kolaborativnych robotov musia spifiat bezpe¢nostnd normu CSN EN ISO 10218-1 a ISO 10218-2. V tejto norme
je ustanovené, ktoré bezpecnostné zaistenia musia roboty obsahovat. Prvé tri zaistenia su pre priemyselné
roboty a Stvrté zaistenie prinalezi kobotom. Aktuadlna ponuka na trhu kobotov je bohata. Vo svojom portféliu ich
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maju vSetci hlavni vyrobcovia priemyselnych robotov a okrem nich aj niekolko malych firiem, ktoré sa na koboty
priamo Specializuju. K najvyznamnejsim patria Fanuc, ABB, Kuka, Nachi, Denso, Yaskawa, Universal Robots,
Rethink Robotics, Aubo, Techman, Hanwha...

Porovnanie priemyselnych a kolaborativnych robotov

Zdroje

Prevzaté a upravené z:

* https://www.talentica.sk/robot-alebo-kobot/,

* https://www.pracovnepravo.sk/sk/casopis/bezpecnost-prace-v-praxi/priemysel-4-0-digitalizacia-robotika-a-ich--

osobenie-v-oblasti-bozp-4-koboty-coboty.m-1142.html.
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