Prednasejici: Ing. Jan Tluchor




1991 - zaloie' ’
1999 - zastc
2000 az dne

- soukroma

- zastoupeni vyrc

- konstrukce a erob

- aplikace a integrace robotd




Nasi partneri: \
—.

AFAG (CH) - pneumatické a elektrické moduly,
vibracni podavace a stavebnice montaznich linek

CAMCO-Ferguson (F/USA) - otocné stoly
DE-STA-CO (USA/D) - upinaci technika, efektory
IPR (D) - uchopovace a akcni prvky robotu

JANOME (JPN, D) - SCARA a desktop roboty,
elektro lisy

DAVtech (I) - davkovaci systemy, dispensing

Universal Robots - 6-ti osé kooperativni roboty




O firmé UNIVERSAL ROBOTS

- 2004 prvni myslenka, vyvoj
- 2005 zalozeni spolecnosti v Dansku
- 2007/2008 prvni prototyp a prvni prodej

- od roku 2010 UR5, UR10 na evrop. trhu a v CR
- 2014 vznik 3.generace CB3, absolutni enkodéry

- 2015 — UR3 = novy clen ,,rodiny” UR




UR10

nosnost 10 kg
hmotnost 2¢

UK
nosnost 3 kg
hmotnost 11 kg

v

¥ - robotika - komponenty




UR3/UR5/UR10

Pocet stupni volnosti: 6 otocnych kloubl
Rozsah otoceni kazdého kloubu: + 360°
UR3 zapésti x*360° (sroubovani)
Operacni radius: 500/ 850/ 1300 mm
Nominalni zatizeni: 3/5/10kg
Rychlost: UR3 Zapésti 360°/s
Ostatni klouby 180°/s
Nastroj cca 1m/s

Opakovatelna presnost: + 0,1 mm
Hmotnost: 11/18,5/29 kg
Prikon: 100 /200 /350 W
Stupen kryti: IP64 / IP54/ IP54
Bezpecnost: EN I1ISO 13849:2008 PLd
EN ISO 10218-1:2011, 5.4.3.
TUV

- robotika - komponenty



Rameno robota
/

- lehka, ale tuha konstrukce

- bezkartacove servo motory

- harmonické prevodovky Harmonic Drive,
absolutni odmerovani

- modularni design: 2(3) velikosti kloubu, vzajemné

zamenné

- 3 st. volnosti presunuty k nastroji (Sikovné zapesti)




Komunikace a ovladani
Kufiikovy kontrolér: Hlava robota:

_ 16 digitalnich 1/0 T digitél«

- 2 analogové |/O -2 analogov\é; stupy
| 8 \

Programovani pomoci GUI PolyScope

OS: Linux

Ethernet & Modbus protokol, USB

Volitelné Euromap67
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Uplatnéni UR robotli i

obsluha stroju montaz
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pick and place

¥ - robotika - komponenty




zaoblova

— - cycle time je cCa
obsluha stroju - roboti pracuji 20

-doba navratnosti stice 12 meésic
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-presné davkova
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adani vaje atu do krabice
' Reabice, které ob
’ n.



montaz

Ode s';
-snizeni'V
kapacity 336 hodit
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vstrikolist




zabava,
vzdélani ...




ROBOTauw™
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zabava,
vzdélani ...



zabava,
vzdélani ...




Dékujeme za pozor@st |
S
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Vice informaci také na www.exactec.com
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http://www.exactec.com/

