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Cil prace
Navrh SCARA robotu, ktery bude:

 Ekonomicky dostupny

* Snadno realizovatelny
* Disponovat prijatelnou
opakovatelnosti a tuhosti
* Tvoren kovovymi
a 3D tistenymi soucastmi

USTAV AUTOMATIZACE
A INFORMATIKY

Mechanicka konstrukce
Robot AI.SCARA - tri konstrukcéni celky

 Baze
* Ocelova baze a telo ze slitiny hliniku
 Krokovy motor NEMA23

* Precizni planetova prevodovka

* Prostor pro rozvod vodicu

* Prvnirameno

* Telo ze slitiny hliniku
 Krokovy motor NEMA23
* Synchronni remenovy prevod

* Pneumaticky ventil 5/2
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Mechanicka konstrukce
Robot Al.SCARA - tri konstrukcni celky

* Druhé rameno
 Dva nezavislé pohyby (J3 + J4)
 Krokovy motor NEMA23 (J4) a NEMA11 (J3)
* Synchronni remenovy prevod

* Vyssipodil 3D tistenych komponent

* 1/0 prvky
 Konektory RJ45

* Pneumaticke konektory interniho

vedeni stlaceného vzduchu
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Elektrotechnicky navrh
* SCARA robot

* Krokove motory rizené v uzavrené smycce

 Optické koncové spinace

e Kontroler

* Napajeni jednotlivych komponent robotu

b

e Ovladace krokovych motoru
* Periferie

* Ridici mikrokontroléry

Napajeni
< motory Ovladace 36 VDC
Zp&tna vazba motort 12VDC

z enkodért
Periferni S V[I)C_ USB rozhrani
Koncové zarizeni l
Spinace T Teensy 4.1
L 230 VAC

Spinacirelé Arduino nano
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Ridici software

» Ridici systém robotu
* Kinematické vypocty pohybu robotu
* Aplikace pohybovych krivek

* Graficke rozhrani clovek-stroj
 Zakladni diagnostika, kalibrace a ovladani
robotu AL.SCARA

Robot position Inverse kinematics File Manager
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Vs o) g O Parametr AlL.SCARA
Vysledky testu a zaver
DosahvoseZ 170 mm
Maximalni nosnost 1 kg
[ J
® Te Sty tu h OStI Max. rychlost J1 120 °/s
Max. rychlost J2 120 °/s
[ J
° T p k l Max. rychlost J3 80 mm/s
eSty O a ovate n OStI Max. rychlost J4 160 °/s
o ’ . - Rozsah osy J1 -116° az +125°
* 32 ruznych konfiguraci Roseah oey 12 oo 5 41900
Rozsah osy J3 170 mm

* Ruizné rychlosti a zatiZzeni robotu

Rozsah osy J4 -190° az +120°
Hmotnost robotu 17 kg

 Opakovatelnost vramci

Hmotnost kontroléru 8 kg

desetin milimetru

'f v ! 147 “\ ‘:1 .

e Zaver TITUTE OF AUTOMATlON!lv
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* Uspeéesny navrh a realizace — O
robotu ALL.SCARA
 Dodrzeni stanoveného
rozpoctu 35 000 K¢
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