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Robhotyka przemystowa
w ofercie firmy WODbit

Coraz czesciej male i Srednie przedsiebiorstwa, aby pozostac
konkurencyjne, wdrazajq réznorodne rozwiqzania z zakresu
automatyki przemystowej, usprawniajqce ich procesy produkcyjne.
W odpowiedzi na takie potrzeby firma WObit proponuje réznorodne
komponenty jak réwniez roboty kartezjariskie i SCARA wilasnej
produkcji, z mozliwosciq konfiguracji dla aplikacji klienta.

Fotografia 1. Silniki liniowe ServoTube
firmy Dunkermotoren

Od niedawna w ofercie WObit dostepne sg
roboty kartezjanskie o wysokiej dynamice
— przyspieszeniu do 586 m/s? predkosci do
10,6 m/s oraz powtarzalnosci do 0,12 mm,
ktorych baze stanowig silniki liniowe Servo-
Tube firmy Dunkermotoren (fot. 1). Silniki
DLS maja zintegrowane czujniki Halla, ktére
gwarantujg powtarzalno$¢ ruchu na pozio-
mie 12 mikrometréw. Modele z serii ST25
charakteryzuja sie ciagly sila w zakresie 51
do 102 N, natomiast chwilowo do 780 N. Sil-
niki sg zamknigte w prostokatnej, kompakto-
wej obudowie dzieki czemu ich montaz jest
bardzo prosty zaréwno w pozycji poziome;j
jak i pionowej. Standardowo silniki majg
stopienn ochrony IP67, jednak dla aplikacji
w przemysle spozywczym czy medycznym

dostepna jest dodatkowo uszczelniona wer-
sja ze stali nierdzewnej o stopniu ochrony
IP69K. Dodatkowo silniki ServoTube wy-
posazone sa w suche lozyska polimero-
we a do chlodzenia stosowana jest zwykta
woda. Dzieki temu silniki nie maja zadnego
wplywu na srodowisko, ich praca jest cicha
i bezobstugowa. Napedy liniowe ServoTube
mogg pracowac jako aktuator, wtedy elemen-
tem ruchomym jest trzpien ze stali nierdzew-
nej, ktérego srodek wykonany jest z mag-
nesow neodymowych. Trzpien moze by¢
réwniez obustronnie przymocowany, wtedy
elementem ruchomym jest silnik (sitownik).

Kompaktowa konstrukcja oraz doskonate
parametry tych napedéw pozwalajg na fatwe
wykorzystanie ich w ukladach bramowych
czy aplikacjach wieloosiowych. Przyklado-
wo w oparciu o silniki liniowe z serii ST25
oraz moduly liniowe mozna wykona¢ uktad
XYZ z dwoma modulami pracujagcymi w osi
X, jednym modutem realizujagcym ruch w osi
Y, a jako element wykonawczy w osi Z mozna
zastosowaé aktuator o wysokiej sztywnosci
np. XTR 2506. Sterowanie silnikami ST25
realizowane jest za pomoca funkcjonalnych
sterownikéw mcDSA-E47 niemieckiej firmy
miControl, ktérej WODbit jest dystrybutorem
na polskim rynku. Sterownik moze pracowac
w temperaturze od 0
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Rysunek 2. Oprogramowanie mcTools
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ne jest oprogramowanie mcTools na PC
(fot. 2), ktére pozwala na kontrole rézno-
rodnych parametrow silnika. Sterownik mi-
Control umozliwia regulacje silnika w petli
zamknietej w oparciu o kaskady regulatora
PID. W zaleznosci od wymagan aplikacji
mamy do dyspozycji tryb regulacji pradu,
predkos$ci oraz pozycji. Tryby predkosci
oraz pozycji posiadaja opcje profilu, dzieki
temu mozemy ustawi¢ przyspieszenie oraz
predkos¢ maksymalng, z jakg wykonuje sig
ruch. Funkcja ta umozliwia réwniez hamo-
wanie z zadanym opé6znieniem. Aplikacja
za posrednictwem zakladki PID Controlers
umozliwia konfiguracje wszystkich para-
metrow regulatora (takich jak wzmocnie-
nie czasu zdwojenia, czasu wyprzedzenia,
czy tez wzmocnienia sprzezenia w przdd).
Sprzezenie zwrotne pozycji silnika moze by¢
konfigurowane w zalezno$ci od wyposazenia
silnika, poprzez zastosowanie sprzezenia od
enkodera inkrementalnego, czujnika Halla
lub regulacje bez czujnikéw opartg na esty-
macji pozycji wirnika przy uzyciu modelu
matematycznego czujnika. Program mcTools
pozwala réwniez na ustawienie parametrow
zwigzanych z hamowaniem, zmiane jedno-
stek parametrow, dodanie okreslonych funk-
cji dla wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych, jak réwniez
dla wej$¢ analogowych.

Innym rozwigzaniem w zakresie robo-
tow kartezjanskich oferowanych przez WO-
bit, sa konstrukcje wykonane na bazie mo-
dutéw liniowych MLA. Moduly zbudowane
s z dedykowanego profilu aluminiowego,
prowadnic liniowych i napedu ktéry moze
by¢ przenoszony przez pasek MLA badz
$rubg kulowa MLAS (fot. 3). Do ich napedza-
nia moze by¢ wykorzystany silnik krokowy,
silnik szczotkowy i bezszczotkowy pradu
stalego oraz serwonaped. Najbardziej eko-
nomiczng wersja jest robot napedzany silni-
kami krokowymi. To niedrogie rozwigzanie
gwarantujagce dokladnos¢ i dynamike wy-
starczajaca w wielu aplikacjach (fot. 4). Tam,
gdzie niezbedna jest wieksza precyzja, op-
tymalnym rozwigzaniem jest wykorzystanie
moduléw MLAS z napgdem przenoszonym
przez $rube kulowg. W tym przypadku do
napedzania zastosowa¢ mozna silnik serwo
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Fotografia 3. Moduty MLAS ze srubg
kulowa

SMH60S o mocy nominalnej 400 W. Silnik
o0 momencie znamionowym 1,27 Nm i pred-
kosci obrotowej 3000 obr./min ma zintegro-
wany enkoder inkrementalny o rozdzielczo-
$ci 2500 imp./obr. Sterowanie realizowane
jest przez sterownik serwo z serii FD422
wyposazony w interfejsy RS232, RS485 lub
CANopen. Sterowniki mogg pracowac w kil-
ku trybach: krok/kierunek (analogicznie do
silnikéw krokowych), kontroli predkosci,
kontroli momentu, dojazdu do zadanej pozy-
¢ji krancowej.

Poza robotami kartezjanskimi WODbit

proponuje rowniez robota SCARA wilasnej

Fotografia 4. Przyktadowe konfiguracje z modutami

liniowymi
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produkcji  (fot. 5).
Prototyp SCARA-R1
mial swojg premiere
na ubieglorocznych
targach
con. Obecnie wdra-

Automati-

zana jest nowa kon-

strukcja, w ktérej
istnieje  mozliwosé
wyboru napedow

(silniki krokowe Iub
serwonapedy), a co
za tym idzie dyna-
miki ruchu robota.
Zakres roboczy tego
manipulatora wyno-
si 1000 mm a mak-
symalny udzwig

to 5 kg. Istotnym elementem robota jest
bezplatne oprogramowanie, umozliwiajace
szybka konfiguracje oraz zapamietanie tra-
jektorii ruchu maszyny. Dostarczane srodo-
wisko posiada intuicyjny interfejs, dzieki
ktéremu nauka obstugi manipulatora jest
szybka i prosta. Elastyczno$¢ manipulatora
gwarantujg przylacze elektryczne oraz po-
wietrze doprowadzone do drugiego ramienia
robota, ktére umozliwiajg podlaczenie chwy-
taka pneumatycznego lub elek-
trycznego. Zlacze elektryczne po-
siada mozliwo$¢ podpiecia trzech
sygnaléw wejsciowych 24 VDC do
kontroli pozycji grippera.

W zaleznosci od potrzeb apli-
kacji, WObit do oferowanych ro-
botéw przemystowych proponuje
réznorodne elementy wykonaw-
cze jakimi sa chwytaki (fot. 6).
Stanowia one w wielu aplikacjach
niezbedne wyposazenie maszyny
manipulacyjnej, ktére umozliwia
realizacje zadania transportowego
w procesie produkcyjnym. Budo-
wa gripperéw niemieckiej grupy
Zimmer proponowanych przez
WObit jest bardzo r6znorodna, za-
lezna od ksztaltu i materialu ma-
nipulowanego detalu, a takze prze-

Fotografia 5. Robot SCARA-R1

znaczenia robota. Na bogatg oferte sktadajg
sig chwytaki z napedem pneumatycznym,
elektrycznym oraz hydraulicznym, w kté-
rych przeniesienie napegdu jest realizowane
w r6znorodny sposéb, a takze przyssaw-
ki. Pod wzgledem ukladu wykonawczego
chwytaki w ofercie WObit mozna podzieli¢
na dwuszczekowe, tréjszczekowe oraz wie-
loszczekowe, a takze chwytaki obrotowe.
Standardowo majg one otwarte na zabudowe
koncéwki chwytne i w zaleznosci od potrzeb
uzytkownik sam dobiera odpowiednie na-
sadki, badz wykonuje je we wlasnym zakre-
sie. Grippery przystosowane sg do montazu
z réznych stron, dodatkowym ulatwieniem
jest mozliwo$¢ doprowadzenia medium (po-
wietrza czy przylacza elektrycznego) z kilku
stron korpusu chwytaka.

Zréznicowana oferta komponentéw
pozwala konstruktorom firmy WObit na
tworzenie niestandardowych rozwigzan do-
pasowanych do potrzeb danej aplikacji. Od
prostych moduléw po wieloosiowe uklady
wykonawcze spelniajace réznorodne funkcje
poczawszy od montazu i testowania elemen-
toéw, przez operacje typu pick&place az po
sortowanie i paletyzacje oraz depaletyzacje
detali. Wigcej informacji mozna uzyska¢ na
stronie www.wobit.com.pl oraz pod nume-
rem 61 22 27 422.

Fotografia 6. Chwytaki firmy Zimmer: dwuszczekowe, trzyszczekowe
i pneumatyczne
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