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(TOOSTUS)ROBOT - MIS SEE ON?

(Toostus)robot on robotstisteem, mida kasutatakse uldiselt
tootmisprotsessis

= (Toostus)robot on automatiseeritav, programmeeritav ja voimeline
teostama liikumist kolmel voi enamal teljel.
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TOOSTUSROBOTI ERINEVAD TUUBID

= Artikuleeritud/liigendatud
= SCARA robot

= Cartesian robot

= Delta robot

= Koostoorobot
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TOOSTUSROBOTI ERINEVAD TUUBID

= Mobiilsed robotid (logistika robotid)
- AGV - Automated Guided Vehicle
- AMR - Autonomous Mobile Robots




STATISTIKA (ROBOTIT 10 000 TOOLISE KOHTA)
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STATISTIKA (PROTSENDILINE OSAKAAL ELUVALDKONDADES )

35 Robotite Rakendamise Jaotus 2024

Protsentuaalne jaotus
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VALJAKUTSED

= Autonoomia ja otsuste tegemine

= |nimese ja roboti liidesed

= Kohanemisvoime

= Energiatdhusus ja autonoomne toide

= Turvalisus

= Eetika ja sotsiaalsed kisimused

= integreerimine:

= Programmeerimise ja juhtimise keerukus
* Hind ja kattesaadavus
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COBOT UHA SUURENEV RAKENDAMINE TOOTMISES

= Cobot - collaborative robot(koostédrobot)
= Eesmark — jagada Uhist t60ala inimesega (Toostus 5.0 kontseptsioon)

= Eelised:
= Lihtsasti installeeritav
= Kuluefektiivne
= Kiire protsessi programmeerimine
= Adapteeruv kiirus protsessi kaigus

= Puudused:
= Suhteliselt vaikene tostejoud.
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COBOT UHA SUURENEV RAKENDAMINE TOOTMISES
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TOORIISTAD

= Tooriistade universaalsus kasutamiseks erinevate koostdorobotitega
= Haaratsid:
= Elektrilised - jou ja kiiruse reguleerimine

= Vahust vaakumhaarats — voimaldab ebaharilikke kujudega
objekte tosta

= Kaamerasusteemid
= Sorteerimisel
= Objekti asukoha ja asendi kindlaks tegemine
= Roboti t66 optimeerimine
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TURVALAHENDUSED

= Erinevate kaamera funktsionaalsuste rakendamine
= LIDAR - roboti kiiruse vahendamine inimese lahenemisel

= ARSKIN - Suurte t6dstusroboti itmberkujundamine COBOT-ks lisamooduli
paigaldamisel

= DulUnaamiline turvaala

L]
Static safety installation Dynamic safety installation
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No direct collaboration Allow close collaboration
E dist 1
I

-

Maonitor the moving Maonitor the operator
Move away the robot parts of the robot with depth sensors
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VR/AR LAHENDUSTE RAKENDAMINE

= VR - Robotite juhtimine ja programmeerimine (digitaalses/ reaalses
keskkonnas) 3

= AR - Roboti/slisteemide/tootmisliinide
= Paigutuse hindamine tehases

= Juhtimiskaskude andmine

= Seadistamine
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ROS - ROBOT OPERATING SYSTMEM

= Avatud lahtekoodiga roboti juhtimiskeskkond
= Voimaldab juhtida erinevate tootjate siisteeme Uhtses keskkonnas
= VOimaldab laiendada seadmete funktsionaalsust

= Masinope

= Masinndgemine E———

= Al

' Real Time: 00 00:00:41 1

= VOimaldab kasutada erinevate ' —
tootjate seadmeid tootmises

= Uhtlustab robotite protsesside
programmeerimist.
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