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J Klasyfikacja robotow

Wedtug normy ISO 8373:2012 (Robots and robotic devices - Vocabulary)

» Roboty przemystowe

» Roboty ustugowe
» do zastosowan domowych (osobiste)
» profesjonalne

» Roboty wspétpracujace

» Roboty inteligentne

Przyktadem robota inteligentnego jest robot przemystowy wyposazony w system wizyjny
wykorzystywany do pobierania i odstawiania przedmiotow; takze robot mobilny
wyposazony w system unikania kolizji; tudziez robot kroczacy potrafigcy poruszaé sie po
nieréwnym terenie (za norma I1SO 8373:2012).




Klasyfikacja robotow
ikl \Wedtug normy ISO 8373:2012:2021
Robot :2012

Actuated mechanism programmable in two or more axes with a degree of
autonomy, moving within its environment, to perform intended tasks

Robot :2021

Programmed actuated mechanism with a degree of autonomy to perform
locomotion, manipulation or positioning

1. Definicja robota obejmuje system sterowania wraz z jego interfejsem

2. Klasyfikacja robotow na przemystowe i serwisowe odbywa sie na podstawie ich
przeznaczenia (:2012)

3. Przyktadami struktur mechanicznych robotéw sg manipulatory, platformy
mobilne i roboty do noszenia (wearable robots) (:2021)
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L/ Roboty przemystowe
ikl \Wedtug normy ISO 8373:2012:2021
Robot przemystowy :2012

An automatically controlled, reprogrammable, multipurpose manipulator
programmable in three or more axes, which can be either fixed in place or mobile
for use in industrial automation applications

Robot przemystowy :2021

An automatically controlled, reprogrammable multipurpose manipulator,
programmable in three or more axes, which can be either fixed in place or fixed to
a mobile platform for use in automation applications in an industrial environment

1. Definicja robota przemystowyego obejmuje:
» manipulator, w tym napedy
» sterownik, w tym panel operatora (teach pendant) i wszystkie interfejsy
komunikacyjne (sprzetowe i programowe)

2. Definicja obejmuje zintegrowane z robotem dodatkowe osie




@ Roboty przemystowe

ol \Wedtug normy 1SO 8373:2021

Robot przemystowy
An automatically controlled, reprogrammable, multipurpose manipulator...

» Sterowany automatycznie - realizujacy proces produkcyjny pod nadzorem
urzadzen sterujacych (bez udziatu cztowieka)

» Reprogramowalny - zaprojektowany w sposéb pozwalajacy na zmiane
zaprogramowanej sekwencji ruchow czy dodatkowych funkcji bez koniecznosci
dokonywania zmian w konstrukcji robota

> Rbznego przeznaczenia - z mozliwoscig dostosowywania do réznych aplikacji
przez wprowadzenie zmian konstrukcyjnych




Roboty przemystowe - klasyfikacja ze wzgledu na strukture
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za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods”,
International Federation of Robotics




Examples of applications of articulated robots:
Handiing for metal casting

OKawasaki

Welding Painting
: & P e ]

Sealing Grinding Material Handiing

©Vak Welding ©DURR

Polishing Machine Feeding

Wafer handler

oFaNuC
za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods”,
International Federation of Robotics




Roboty przemystowe - przyktady zastosowan

Examples of SCARA robots and their applications:

OFANUC ©EPSON

©0mron ©EPSON

za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods”,
International Federation of Robotics




@ Roboty przemystowe - przyktady zastosowan

Material Handling Waterial Handiing

Handling for plastic moulding

©Wittmann ©Wittmann

za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods”,
International Federation of Robotics



Examples of applications of parallel robots:

Picking and Placing Assembly

©Ormion

OFANUC

za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods”,
International Federation of Robotics




J Roboty przemystowe - klasyfikacja zastosowan
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Application area

Handling operations/ Machine tending

Definitions

Assistant processes for the primary operation (the robot doesn't process the main
operation directly)
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@ Roboty ustugowe

ikl \Wedtug normy ISO 8373:2012:2021

Robot ustugowy :2012

A robot that performs useful tasks for humans or equipment excluding industrial
automation applications

Robot ustugowy :2021

A robot in personal use or professional use that performs useful tasks for humans or
equipment

4

1. Zastosowania automatyki przemystowej obejmujg miedzy innymi produkcje,
kontrole, pakowanie i montaz (miedzy innymi!).

2. Roboty przegubowe stosowane na liniach produkcyjnych sa robotami
przemystowymi; podobnie roboty przegubowe stosowane do podawania
Zywnosci sg robotami ustugowymi.



J Roboty ustugowe

Wedtug normy ISO 8373:2012

Osobisty robot ustugowy
A service robot used for a non-commercial task, usually by lay persons

Profesjonalny robot us’fugowy (Robot ustugowy do zastosowan profesjonalnych)

A service robot used for a commercial task, usually operated by a properly trained
operator

Przyktady robotow ustugowych:

1. Stuga domowy, automatyczny wézek inwalidzki, osobisty robot wspomagajacy
mobilnos$é, robot do éwiczen dla zwierzat.

2. Robot sprzatajacy miejsca publiczne, robot dostawczy w biurach lub szpitalach,
robot przeciwpozarowy, robot rehabilitacyjny, robot chirurgiczny.
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@ Osobiste roboty ustugowe - przyktady zastosowan
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na podstawie Arturo Baroncelli (IFR) , Industrial and Service Robotics: State of the Art and Future Trends”,
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@ Profesjonalne roboty ustugowe - przyktady zastosowan

Image credit FF Roboics

Image credit
Schillng Robotics

‘Source: BA Systemes

na podstawie Arturo Baroncelli (IFR) , Industrial and Service Robotics: State of the Art and Future Trends”,
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@ Profesjonalne roboty ustugowe - klasyfikacja typow i zastosowan
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Types of robots

Field robotics
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@ Roboty wspodtpracujace - koboty

ol \Wedtug normy 1ISO 8373:2012:2021

)
Wroctawska

Robot wspotpracujacy (collaborative robot) :2012
Robot designed for direct interaction with a human

Wspotpraca (collaborative operation) :2012
State in which purposely designed robots work in direct cooperation with a human
within a defined workspace

Wspotpraca (collaboration) :2021
Operation by purposely designed robots and person working within the same space

Wspotpraca robotéw (robot cooperation) :2012:2021
Information and action exchanges between multiple robots to ensure that their
motions work effectively together to accomplish the task




@ Roboty wspotpracujace - pojecia

P
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Collaboration (za stownikiem Cambridge Dictionary)
1. the situation of two or more people working together to create or achieve the same
thing
2. the situation of people working with an enemy who has taken control of their country

3. the act of working together with other people or organizations to create or achieve
something

Cooperation (za stownikiem Cambridge Dictionary)
1. the act of working together with someone or doing what they ask you

2. the process of working with another company, organization, or country in order to
achieve something

3. the fact of being willing to be helpful and to do what someone asks you to do




J Roboty wspotpracujace - pojecia

ol \Wedtug normy 1ISO 8373:2012:2021

Interakcja cztowieka z robotem (human-robot interaction, HRI)

Information and action exchanges between human and robot to perform a task by
means of a user interface

Przyktad interakcji:
1. Wymiana za pomocg Srodkéw wokalnych, wizualnych i dotykowych.




@ Roboty wspotpracujace - pojecia

ol \Wedtug specyfikacji technicznej ISO/TS 15066:2016 (Robots and robotic devices - Collaborative robots)

Wspoétpraca (collaborative operation)

State in which a purposely designed robot system and an operator work within a
collaborative workspace
(byto w 1SO 8373:

State in which purposely designed robots work in direct cooperation with a human within a defined
workspace)

Robocza przestrzen wspoétpracy (collaborative workspace)

Space within the operating space where the robot system (including the workpiece)
and a human can perform tasks concurrently during production operation.




@ Roboty wspotpracujace - pojecia

3 Wedtug specyfikacji technicznej ISO/TS 15066:2016

Kontakt quasistatyczny (quasi-static contact)

Contact between an operator and part of a robot system, where the operator body part can
be clamped between a moving part of a robot system and another fixed or moving part of
the robot cell.

Kontakt przejsciowy (transient contact)

Contact between an operator and part of a robot system, where the operator body part is
not clamped and can recoil or retract from the moving part of the robot system.

Odlegtosc¢ separacji ochronnej (protective separation distance)
Shortest permissible distance between any moving hazardous part of the robot system and
any human in the collaborative workspace.




@ Roboty wspétpracujgce - normy
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ISO 10218-1:2011 Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial
robots — Part 1: Robots

ISO 10218-2:2011 Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial
robots — Part 2: Robot systems

ISO 8373:2012:2021 Robots and robotic devices — Vocabulary

ISO 13482:2014 Robots and robotic devices —- Safety requirements for personal
care robots

ISO/TS 15066:2016 Robots and robotic devices — Collaborative robots

ISO 9283:1998, 1SO 9409-1:2004, ISO 9409-2:2002, ISO 9787:2013,
ISO 9946:1999, 1SO 11593:1996, 1SO 14539:2000, I1SO 18646-1:2016,
ISO 18646-2:2019, 1ISO/DIS 18646-3, ISO/DIS 18646-4



@ Koboty - definicja opisowa
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Kobot (wikipedia - en)

Koboty, lub roboty wspotpracujace, sg robotami przeznaczonymi do bezposredniej
interakcji z cztowiekiem we wspotdzielonej przestrzeni, lub pracy w miejscach, gdzie
ludzie i roboty znajduja sie w bliskiej odlegtosci.

Kobot (Techopedia - en)

Robot wspoétpracujacy to robot, ktéry w jakis sposéb wspétpracuje z ludzmi - albo
jako asystent w zadaniu lub procesie, albo jako przewodnik. W przeciwienstwie do
robotow autonomicznych, ktére dziatajg w duzej mierze samodzielnie i bez nadzoru,
roboty wspoétpracujace sg zaprogramowane i zaprojektowane by pracowac pod
nadzorem cztowieka lub w inny sposéb reagowaé na ludzkie zachowania i dziatania.

V.




J Koboty - podstawowe cechy dotyczace bezpieczenstwa

il \Wedtug normy 1SO 10218-1:2011

1. Safety Monitored Stop

2. Hand Guiding

3. Speed and Separation Monitoring
4. Power and Force Limiting



J Koboty - typy wspotpracy

Wedtug IFR

Koegzystencja (Co-existence): cztowiek i robot pracujg obok siebie, ale nie
korzystaja ze wspélnej przestrzeni robocze;.

Wspotpraca sekwencyjna (Sequential collaboration): cztowiek i robot
wspotuzytkuja catosc lub czes$é przestrzeni roboczej, ale nie pracujg
w niej jednoczesnie na tej samej maszynie czy z t3 sama czescia.
Wspotpraca (Cooperation): robot i cztowiek pracujg na tej samej czesci lub
maszynie w tym samym czasie i obaj sie poruszaja.
Wspotpraca elastyczna (Responsive collaboration): robot reaguje w czasie
rzeczywistym na ruch pracownika.
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1990-

1994

1996

1997

2004

@ Koboty - geneza

- Rozwdj podnosnikow wspomagajacych jako prekursoréw kobotéw (z-Lift
Assist developed by UC, Berkely, tested at a GM plant).

- Inicjacja projektu w General Motors Robotic Center dotyczacego
uczynienia robotéw przemystowych bezpiecznymi dla ludzi.

- Wynalezienie kobotéw: Edward Colgate, Michael Peshkin (profesorowie
Northwestern University).

- Opatentowanie kobota (jako: an apparatus and method for direct physical
interaction between a person and a general purpose manipulator controlled
by a computer).

- Powstanie firmy Cobotics (Colgate & Peshkin, wchtonieta w 2003 przez
Stanley Assembly Technologies).

- Wprowadzenie na rynek przez firme KUKA kobota LBR 3 (2008 LBR 4, 2013
LBR iiwa).



@ Koboty - geneza
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2008 - Wprowadzenie na rynek przez firme Universal Robots kobota UR5 (2012
UR10, 2015 UR3).

2012 - Wprowadzenie na rynek przez firme Rethink Robotics kobota Baxter (2015
Sawyer).

2015 - Wprowadzenie na rynek przez firme ABB robota YuMi.
- Wprowadzenie na rynek przez firme FANUC kobota CR-35iA (potem
CR-4iA, CR-7iA, CR-7/L).
Wiecej nahttps://www.engineering.com/AdvancedManufacturing/ArticleID/13540/

A-History-of-Collaborative-Robots-From-Intelligent-Lift-Assists-to-Cobots.aspx


https://www.engineering.com/AdvancedManufacturing/ArticleID/13540/A-History-of-Collaborative-Robots-From-Intelligent-Lift-Assists-to-Cobots.aspx
https://www.engineering.com/AdvancedManufacturing/ArticleID/13540/A-History-of-Collaborative-Robots-From-Intelligent-Lift-Assists-to-Cobots.aspx
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