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Zadani:

Zadanim projektu bylo navrhnout a vyrobit manipulator, manipulujici s kontejnery
(kostky) z mista A do mista B. V misté A jsou kontejnery umistény ve ¢tyfech sloupcich po
dvou a v mist¢ B budou kontejnery umistovany do osmi sloupcti po jednom kontejneru.
Manipulator musi byt vyuZitelny k vyukovym tcellim, a proto byly kladeny dal$i pozadavky:

- musi obsahovat n€¢kolik druht pohonti (pneumaticky a elektricky)

- musi byt zpracovan tak, aby bylo moZné tesit riizné tlohy fizeni

- musi byt cenové realizovatelny a ¢ast dilti musi byt vyrobena ve skole

- musi mit moZnost pfipojeni nékolika typi fidicich systému

- musi byt mobilni

ReSitelsky tym:

Véclav Jahoda (obor Strojirenstvi, 4. rocnik) — ndvrh manipulatoru, CAD, modely, vykresy
Vojtéch Rohn (obor Strojirenstvi, 4. ro¢nik) — ndvrh manipulatoru, CAD modely

Lukas Hala (obor Mechanik sefizovac, 4. ro¢nik) — vyroba soucasti

Miroslav Stransky (obor Mechanik sefizova¢ - mechatronik, 3. ro¢nik) — vyroba dila,
pneumatické schéma, montaz

Michal Andél (obor Mechanik setizovac - mechatronik, 3. rocnik) — vyroba dilii, montéz
(obor Mechanik elektronik, 2. ro¢nik) — fidici deska pohonu, elektroinstalace

(obor Mechanik elektronik, 2. ro¢nik) — elektroinstalace

Jakub Jezek (obor Informacni technologie, 2. ro¢nik) — vizualizace

Konzultaéni tym:

Bc. Lukas Prochazka — koordinator projektu, navrh, nakup dilt, ukdzkovy program
Ing. Bc. Petr Helebrand — senzorika, montaz

Jifi Beranek — vyroba dilt a montaz

Viclav Holec — vyroba dilti, ndkup materidlu

Ivo Sevéik — fizeni pohonii, elektroinstalace
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Navrhovana varianta:

Ttiossy kartézsky manipuldtor fizeny v osach X,Y a Z. Pohyb v ose X je realizovan
krokovym motorkem fizenym tidici deskou (vyrobenou ve §kole) osazenou mikroprocesorem
PIC (pozice a otacky motoru jsou definovany vystupy z PLC automatu). Pohyb v ose Y (2
polohy) je realizovan pneumatickym valcem s pribéznou pistnici s oboustrannym kluznym
vedenim typu H pro zvyseni tuhosti. Pohyb v 0se Z (3 polohy) je realizovan pneumatickym
valcem typu boxer (zdvih 50+50 mm). Uchopovani prvkl zajiStuje pneumaticka uchopna
hlavice. Jako fidici automat je pouzit PLC automat Mitshubishi FX1, nebo SIEMENS S7-
1200.
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Obr. 1: navrhovana varianta

MozZné programy funkci stavajiciho manipulatoru:

- manipulator piemist’uje libovolny kontejner z mista A do pozice v misté B

- manipulator pfemistuje konkrétni kontejner z mista A do pozice v misté¢ B,
Vv ptipad¢€, Ze chceme premistit kontejner, na kterém je polozen dal$i, musi byt
vrchni kontejner piesunut do volné pozice vmist€t B a po premisténi
pozadovaného kontejneru do mista B, musi byt pfesunut zpét do plvodniho
umisténi (sloupce)

- manipulator analyzuje pocet a umisténi kontejner v misté¢ A a dle algoritmu je
presune do mista B (a zpét)
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Dalsi planované vybaveni manipulatoru:

Manipuldtor ma byt v pribéhu nasledujiciho roku dovybaven CCD kamerou pro
pienos aktualniho déni v okoli pracovni hlavice. Tato kamera mé zaroven umoznit dalsi
moznosti modifikace programt manipuldtoru. Déle je v planu vybaveni manipulatoru ruénim
fidicim panelem.

Mozné programy po dovybaveni CCD kamerou:

- kontejnery budou oznacené CcCiselnou tfadou 1-8, cilem bude rozeznat Ccislo
kontejneru a presunout jej do konkrétni pozice v misté B

- moznost piehozeni pozic v misté B, kdy manipulator pfed zacatkem piresunu
kontejneru z mista A do mista B identifikuje pozice v misté B a ulozi do paméti

Senzorika:

- 2x optické ¢idlo SICK pro identifikaci kontejnerti v mist¢ A (pfipadné i vB —
modifikace programu)

- 8x koncovy spina¢ v misté B pro identifikaci jednotlivych pozic v mist¢ B

- 4x koncovy spina¢ pro referen¢ni polohu osy x

- 4x snimac polohy KT-21P

- 2x simac polohy KT-50P

Aktorika:

- krokovy motor

- fetézovy pohon

- pneumaticky valec s pribéznou pistnici, v.¢. 2000113260320150

- pneumaticky valec typu boxer (zdvih 50+50 mm), v.¢. 2000113180200050
- pneumatické uhlové chapadlo, v.c. PMCHB25
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