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PA3BOJ POBOTCKE REJIMJE CA SCARA POBOTOM 3A PYKOBAILE CTATOPUMA
MOTOPA

DEVELOPMENT OF ROBOT CELL WITH SCARA ROBOT FOR HANDLING MOTOR
STATORS

Urop babuh, @axyrmem mexnuukux nayka, Hoeu Cao

Ooaact — MEXATPOHUKA

Kparak cagpxkaj — Pao ce cacmoju uz ose yeaume —
meopujcke u excnepumenmante. Teopujcka yenuna he ou-
mu obyxsahena opyeum noziasmem, eoe he bumu onuca-
HU OCHOBHU NOjMO8U, depuHuyuje, HaUuUH paoa u Kapax-
mepucmuke pobomckux Kouwpueypayuja. Haxon moea, y
eKCnepuUMeHmanHom oeny, koju obyxeama mpehe noanas-
e, bulie npuxaszan pad poboma y 1abOOPAMOPUJCKUM
yenosuma, cumyrayuja y cogpmeepy 3a npocpamuparbe
poboma (ene. opue. SRS ckpaheno 00 Stiubli Robotic
Suite) kao u npoyec npojekmogarsa u pazeoja MexaHuzma
3a crazarbe u usysumarse (eHe. opue. stacker/destacker).

Kibyune peun: Po6omcka henuja, pobomcka xeamasmka,
SCARA pobomcka rougueypayuja,, npocpamuparbe
poboma

Abstract — The paper consists of two units - theoretical
and experimental. The theoretical unit will be covered in
the second chapter, where the basic concepts, definitions,
work methods and characteristics of robot configurations
will be described. After that, in the experimental part,
which includes the third chapter, the work of the robot in
laboratory conditions will be shown. Also the simulation
made in the robot programming software ( SRS for short
from Staubli Robotic Suite) as well as the process of
designing and developing the stacking/destacking
mechanism will be shown.

Keywords: Robot cell, robot gripper, SCARA robot
configuration, robot programming,

1. YBOJ

OBaj pax ce OaBu u3pamoMm poOoTcke hemuje ca CBUM
NPONPATHUM MEXaHM3MHUMa HOTPEOHUM 3a ayTOMaTH-
3anuyjy mporeca paga. Y TOTJIaBJbHMa Koja cieme Owhe
MIPEACTaB/bEeH MpOLEeC MporpamMupama podoTa, u3paae
onrosapajyhe xBaTtasbke (eHr. opwur. Qripper) kao u
MIPOjEeKTOBAKE MEXaHU3Ma 3a Cllarakbe U U3y3NMarme (CHT.
opur. stacker/destacker).

I'maBHM 1MJp paja jecTe mpesa3ak ca MaHYEIHOr Ha
ayToMaTu3oBaH Ha4yuH pazxa. [lpomec koju  ce
ayToMaTu3yje jecre H3y3uMame pagHuX IpeaMera
(xyhuiura mMoTopa) M3 NPaBOYraoHOr CKJIaAMIITA (EHT.
opur. tray), BUXOBO MOCTaB/bambe Ha HOcaue (CHT. OPUT.

HAIIOMEHA:
OBaj paa je mpoucrekao u3 MacTep pajga 4Mju je
MeHTOp 610 ap Mupko Pakosuh, BaH. npod.

carrier) xoju ce kpehy Ha MOKpETHOj Tpauu W clarame
Npa3sHUX PABOYTA0HUX CKIAIMINTA.

[Jaru mporec ce 10 caga 00aB/ba0 MaHYEIHO Ol CTpaHe
pamHuKa y (abpumm. AyToMaTH3aIlijoM HCTOT PEayKyje
ce MoryhHOCT moBpene paJHHWKa Ha paay, a nosehaBa
Op3uHa, MPOAYKTHBHOCT Kao M KBanuteT paga. CBe To
JIOTIPUHOCH YCMEpEwY pajiHe CHare OJf MOHOTOHHX U
OMAcHUX Ka W3a30BHAM M 3aHAMJBUBHM IO3MI[HjaMa 3a
pan.

2. MATEPUJAJIM U METOJE

2.1. OCHOBHH NOjMOBH

CrpykTypa  HMHIYCTPHjCKMX  po0OoTa  MpelncTaBiba
pa3H4YHTe CerMEHTE MOBEe3aHe 3rJ000BHMA, NMPU YEMY
CBakd 3r7100 MOKE BPIIMUTH POTALH]y WIM TPaHCIALH]Y.
[Tpema TOMe 3riI000BH ce MOTY MOJEIHTH y JABE IpyIle:
poTamyioHe W JHHEapHe (TpaHciaTopue). Kperame koje
3r100 M03BOJhaBa HazmBa ce cremneHoM ciobome (CC).
3amaTak MEXaHHYKEe KOHCTpPyKIuje pobora je ma
00e30eIUTH HEOMXOIHO KPETame XBaTajbke podOTa Tako
Jla UCTH MOJKE YCIEIIHO M3BpILIABAaTH pajJHE OIepaiuje.
XBaTaJjbka y CBaKoj Tauku IyTame Tpebda Ja OocTBapu
JKeJbeHy TO3WIMjy M opujeHTanujy. OBaj acmekT je
KJby4aH 3a YCICIIHO IMpPOjeKTOBakEe M H3paiy
MHIYCTpUjcKuX poborta. Kama MexaHWuka CTpyKTypa
poboTa WMa TavyHO IIECT CTEMH CI000/Ae, YBEK IOCTOjU
jemnHa komOWHamWja yrioBa y 3MIIOOOBHMMa  Koja
omoryhaBa /1a xBaTajbKka OyZe Ha KEJbEHO] MO3UIHjH U Y
onrosapajyhoj opujeHTanUju y IpocTopy. Y ciydajy Kaiaa
[TOCTOjH BHIIIE O LIECT CTEIECHHU CII000/1e, Tafa MOCTOjH U
Bullle MOryhHX HauWHa Jla ce OCTBApU HMCTH TOJIOXKAj] U
opujeHTauMja xBaTasjbke. Opnarie npomswiiazd aa ce
penyHAaHTHOCT pobora aeduHMIIEe Kao pa3inka uiMely
moTpeOHOr Opoja CTemeHHM Ccao0oJe 3a U3BPIICHE
JKEJbCHOT 3aJaTak M Opoja cTemeHd cioboie Koje
nocejyje MexaHnika CTpyKTypa podoTta. AKo poOOT UMa
BHIIIC CTENCHH CJ000JEC HEro MmTO je MOTpeOHO 3a
onpeljeHn 3amarak, OH Ce cMaTpa peAyHIAHTHHAM 3a Taj
3a/1aTaK.

LemokymnHa MexaHMYKa KOH(UTypaIrja 0OMIHO Ce JeIH
Ha nBa jena. [IpBa Tpu cerMeHTa, Kaja ce Tiela Ol
OCHOBE, ca HHUXOBMM mpunagajyhum 3rioboBuMa,
Ha3MBajy ceé MUHMMAaJIHOM KoH(urypauujom. Ha ocHoBy
MHUHHAMaJIHe KOH(pUrypauuje HHIYCTPHjCKH DPOOOTH ce
MOry mnoA€JMTU Ha HEKOJHMKO OCHOBHUX MEXAaHUYKUX
CTPYKTypa OIHOCHO KoHpurypauuja. Heke on mux jecy:
antponomopdHa, munuaAapryHa, SCARA, nexaproBa n
npyre. Ilpeoctama Tpu 3rimoba KoHpurypauuje uuHe
3ri106 xBarasbke [1] [2].
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PoGoTcka xBarajbka Witk Tpurep (eHr. opwr. gripper) je
CYIITHHCKAa KOMIOHEHTa poOOoTCKOr MaHumymnaropa. OH
cnyxu kao "pyka" pobora u omoryhaBa MaHHITYJIAIH]y
o0jeKTHMa.

VY ckopuje Bpeme, poOOTCKU IpUIEp Ce MIMPOKO KOPUCTH
3a 3a7aTKe y pas3nuuuTEM obnactuMa. PasBujen je
pPa3HOBPCTaH CIEKTap POOOTCKUX TrpHUIlepa ca BHCOKOM
¢nexcubmHOmhy 1 MynTHQYHKIHOHATHOMINY.

2.2. OCHOBHH KOOPJIUHATHU CHCTEMH

3a edukacHy ymorpeOy pobOoTa, OF CYIITHHCKOT je
3HaYaja MMaTH YHHQULUpPAH M CTAHIAPJU30BaH HAYMH
mpencTaBbaba MH(pOpMaIja Koje cy OWTHE Kako 3a
poboTa Tako U 3a U3BPIIABALE 3aJaTKa.

OBo ce mocTmke KOpUIIhemeM KOOPAMHATHUX CHCTEMa
KOjJHU Cy TPHUIPYKEHU CBUM CErMEHTHMa poboTa M CBHM
peleBaHTHUM O0jeKTUMa Y ICTOBOM OKpYXemy. Y
OJJHOCY Ha OCHOBHHM KOODJHMHATHU CHUCTEM (EHI. OpHT.
world coordinates), medunuiie ce TI00ATHH MONOKA]
poGota u pamHor mecta [1]. Tnmobanuu momoxaj pobora
OlHCyje ce TMOMONy KOOPOMHATHOT CHCTeMa KOjU je
TPUIPYKEH OCHOBH podOTa.

[Tomoxkaj xBaTasbke poOoTa pgeduHMmIe ce moMohy
KOOPAWHATHOT CHCTEMa YHMjU Ce KOOPAMHATHH MOYETaK
[IOCTaBJba Y IOCEOHY TauKy, KapaKTEePHCTHYHY 3a IaTy
XBaTasbKy H Koja ce uecto Ha3uBa TLIII (enr. opur. TCP
ckpaheno on Tool Center Point). 3a cBakor poboTa,
npousBohau pepunniie ocHoBHu TLIIT koju ce Hanasu Ha
HOCJIEIIEM CETMEHTY MEXaHUYKe CTPYKType M OcCTaje
HE3aBHCaH 0J1 KOHKPETHOT ajlata KOju poOOT KOPHCTH.

2.3. Pooor SCARA xoundurypanmje

Kao mrro je marnmameno, po6otn SCARA koHdurypammje
NpPENCTaBbajy  jeAHY OA  OCHOBHHX  MEXaHHYKUX
koHdurypanuja (enr. opur. SCARA ckpaheno on
Selective Compliance Assembly Robot Arm).

Ona oOyxBaTa 4eTHPH OCE KpETama, ca JBa POTAIMOHA
3ri100a MOCTaBJbeHA MapajeiHO Ha XOPH30HTAIHO] paBHU
u Tpehu 3rin06 koju oMoryhasa BepTHKAIHO KpeTamwe. EBo
JICTaJbHUjET OIuca:

1. Tlpeu poraumonu 3rio6: OBaj 3100 omoryhasa
poTaiujy OpBOr Aena poboTa OKO BEPTHKAIHE OCe.
Ha Taj HaunH poOOT MOKE€ M3BOJUTH pOTAlUje OKO
CBOj€ Oce Kao MpBa Tauka (GpJIeKCHOMITHOCTH.

2. Jpyru potauuonu 3rino0: Jpyrn poTanuonu 3riiod
oMoryhaBa poTtamujy Apyror nena poOoTa OKO
BEepPTHKAJIHE Oce Koja je mapainenHa ca mpBoM. OBaj
31106 momymTta poOOTYy [a BPIIM pOTaldje APYror
JieNla Y XOpU30HTATHO] paBHH.

3. Tpaucnmatopuu 3rno6: Tpehu 3rno6 xoju  je
TPAHCIATOPHHU, OMOryhiaBa BEPTHUKAIHO TMOMU3AE H
CHyIITame Apyror aena podora. [Tyrem oBor 3rio0a,
pobOT ce MOXe KpeTaTH rope-[oJie Y BEpTUKAIHO]
paBHH.

YerBptu 317100 je 31100 XBaTajbke KOju omoryhasa
obprame mpupyOHHIlE pobOTa OKO BepTHKaimHe oce [3].
IIpema Ttome SCARA koHburypamumja wuMa dYeTHPH
CTereHa cio0o/ie ¥ leHa KHHeMAaTCKa IeMa je IpHKa3aHa
Ha ciunm 2.3.

Ciuka 2.3 Ipuxas kunemamcke ueme pobomceke
xougueypayuje [1]

3. PE3YJITATU U CUMYJIALIWJA
3.1. U3aGpan Mojena podora

Ha ocHoOBy moTpeba 3a peanu3andjy 3amgaTka n3aOpaHd
Mojen pobora je mapke IItojonu (eur. opur. Staubli) u
o3nake TC80 (enr. opur. TS80). To je ympaBo pobot
SCARA xou¢wurypaimje koju uMa 4 crerneHa cioboje.
OpnabpaH je U3 pa3iora IITO je 3a palu3alfjy IpojeKTa
moTpeOHO mo3unmoHupame y 3D mpocTopy 3a mTa Ham
Tpeba TpU KOOpJHMHATE Ja ONHUIIY IO3ULHjy BpXa Yy
TPOJAMMEH3UOHOM  E€YKJIHMICKOM [pOCTOPY Kao W
OpHjeHTalja Bpxa poOOTa y paBHHM 3a IITa je MorpedHa
jenHa xoopauHata. IIpema ToMe, motpeOHa cy Ham 4
cTereHa ciobole 3a Hall 3ajarak, INTO OBaj poOOT
HCIIy’HaBa. YBeK je Moryhe ymoTpedutn poboTa ca BHIIE
CTeNeHH c1000e HEeTo IITO je MOTPeOHO, alld TO CBAKaKo
nmosehasa moTpedHe pecypce.
[Tocroje nBe Bep3uje n3abpaHOT poOOTa y 3aBUCHOCTH O
TOTa J1a I ce MpuuBpIhyje 3a 3u win 3a moa. Heke ox
OMTHUX KapakTepHCcTHKa cy cieaehe:

MmakcumaiHo onrepeherse 8 kg,

nmoxsar 800 mm,

noHosJeMBoOCT +0,01 mm,

oTICeT TIOKpeTa
npBH 317100 +140°
npyru 3r7100 +155°
tpehu 3rmo6 400 mm
4eTBpTH 31100 + 500°

Mmaca
e monHa Bep3uja 56,8 kg
e 3ugHa Bep3uja 56,8 kg

samrura P54,

pamHa Temmnepatypa ox +5 °C mo 40 °C,
HOMMHAJIHA BJIAXKHOCT Bazayxa ox 30% 1o 95% ,
koHTpoep: CS8C [4].

3.2. U300p xBaTabKe
3a motpebe mpojexra
peanm3aiija XBaTajbKe.
IlpBa pasmarpaHa ommuja je Ouia Ja ce KOPUCTH
MarHeTHa  XBaTajbke. TakBe  XBaTabKe  KOPHUCTE
MAar"€Tu3OBaHy MOBPHIMHY Ja YXBAaTC MECTAJIHE IMPEIMETE
IpHU YeMy OOUYHO He KOPHUCTH TPCTE MM 4eJbyCT, Beh ce
oclarba Ha rIIaTKe MarHeTHe MOBPIIKHE.

Jpyra pa3marpaHa onuuja je Ouia BakyM XBaTajbka Koja
MMa BEIUMKY MPUMEHY TMpU pPYKOBamy MaTepujana.
BakyyMm XBaTajbke ce cacToje OJ IeHeparopa BaKyyMma,
BaKyyM CHCaJbKe M OCTAINX MOTPEOHHX elieMeHaTa.

pasMaTpaHo je  HEKOJHKO
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Tpeha u ycBojena onuuja je Tponpcra xBaTajbka Koja ca
CBOjUM IPCTHMA XBaTa PajHU HPEIMET 3a EETrOB BPX U
0e3 mpoOsiemMa o00aB/ba 3agaTak IMPEHOIICHA HCTOT.
W3abpana xBatasbka je makpe Illynk (enr. opur. schunk)
o3nake [13H 80-1 (enr. opur. PZN 80-1).

3.3. Cumyaanmja y SRS-y

SRS ckpaheno oz enr. Stdubli Robotics Suite npencrassa
COPTBEPCKO OKPYXKEHE KOje OJIaKIIaBa YIPaBIbamke
poborckuM cuctemoM. [lodeBIIM O KOHLENTa H
CHUMyJaldje, TpPeKO TOCTaBKe, 10 IMPOH3BOILE,
omoryhaBa yHanpeheme poOOTCKUX aIlTHKaIHja.

Pang y codrBepy 3a m3pamy cumyiandje cacToju ce W3
HEKOJTUKO Kopaka. [IpBH KOpak je KpeHpaTH HOBY MpasHy
pobotcky henujy rae ce 3aTuM J07aje JKEJbCHH MOIEI
pobota u meMy onarosapajyhin kouTposiep u3 yrpaleHe
6ubmoTeke. Y oBoM mpojekty je momatr pobor SCARA
koudurypanuje Illrojorm TC80 y Bep3uju rae ce naru
poOot dukcupa 3a Mo U ca pagHuM XoaoM Tpeher 3rioda
ox 400 mm.

INocxne Tora ce omabupa Bep3mja KOHTposiepa. 3a morpede
npojekta oxabpan je CS8C xonTponep. Hakon mTo cy
YCIIEITHO JOJaTh poOOT W KOHTposep cieaehm Kopak je
Kpeupatu Tpaduukd wH3rien craHune. To ce Moxke
nmoctuhn Ha ABa HaumHA. [IpBU jecTe IpTameM OCHOBHUX
reoMeTpujckux obiauka y camoMm SRS codrBepy wnnm
yoaruBatbeM rotoBux CAD mojena w3MOICIOBaHUX Yy
HekoM o1 CAD mporpama.

I'paduuku geo u3paje MpojeKTa je MpUKa3aH Ha CIUIN
3.3. Hakon 3aBpmeHor rpaguukor nena kpehe ce ca
MporpaMUpameM CaMe CTaHWIE W MPBH KOpPak y TOMeE
jecte Kpewpame HOBe armumkanuje (eHr. opur. New
Application).

Kako cBaku wHOyCTpHjcKM poOOT MMa ceOW CBOjCTBEH
MPOTPAMCKH je3UK TaKO C€ MPOTPAMCKHA jE€3WK KOjU
ITojomm womTponep kopuctu HazmBa VAL 3. Caaka
aluTMKaIlMja Ce CacTOjd Off HajMame JBa Iporpama —
start() i stop(). Ilopem oBux Oa3u4yHUX mporpaMa
KOPUCHUK MOXXE Jla HAlpaBH NPOW3BOJbAH OpOj HOBHX
mporpama.

KoMOuHOBameM pa3snuYUTHX HHCTPYKIIHja 32 KpeTambe,
JWTATAJHUX CHTHANA ca KOHTpoiepa U HJCjHUM
pemiemeM 3ajaTka, HampcaH je onromapajyhm kox 3a
peanu3anyjy NpeHoLICHha MpeAMeTa paia Ha MOKPETHY

TpaKy.

Crnuka 3.3 Ipaguuxu uzeneo pobomceke henuje

3.4. lemonctpanuja Ha ABB podorty

Haxko je 3a pemaBame mpodiaema omadpan SCARA pobdot
Mmapke I1ITojou u o3nake TC80, mpBo je IeMOHCTpaIHja
onpahjena y 1abOpaTOpUjCKUM YCIOBMMa Ha pPOOOTY
Mapke ABB u o3naxe IRB140.
Po6or ABB IRB140 je pobotr anTponomopdue podoTcke
KoH(uUrypanuje Koja MMa WIECT CTENeHH cjobonxe 3a
pasnmuky on pob6ora Ilrojoom TC80 koju mma cBera
getnpu. [Ipema tome podor ABB IRB140 mma Bume
CTENeHH cJI000/Ie Hero ITO je MOTPeOHO 3a M3BpLIABAE
HAIIIeT 3a/1aTKa U y TOM CIIy4ajy ce Kaxxe 1a je JaTu poOoT
penyznantaH. Bumak creneHu ciobone ce MOKe KOPHTH
32 pa3In4YMTe NOJATHE YCJIOBE KOjH Y HAIIeM CIydajy
Mory OuTH u30eraBame MpernpeKe Yclex OrpaHHYeHOr
pamHOr TPOCTOpa, YMME Ce MH y OKBHPY OBOI' paja
Hehemo OaButu. Jlatu poOOT je KOpHWINTEH 3a
JIEMOHCTpAIMjy M3 MPaKTUYHHX pasjiora, aju Takohe je
nobpa mTpwiIMKa Jla ce yrhopeae JBe poOOTCKe
KOH(UTryparuje U HarllacH pa3linka m3mehy mux.
JemoncTpanmja je ypaleHa Mo y30py Ha CHMYIAIjy U
W3BpIIABa HICHTHYHE Kopake. Kopanu cy crenehu:
a) PobGor ce kpehe mpema TPBOM pagHOM
IpeAMeTy ca HapeJOOM move] U 3aycTaBjba Ha
200 mm of pagHOT IpeaMeTa
b) Hacrasma kperame Hapenbom movel, OTHOCHO
CIIyILITa ce JMHEeapHO JI0 BpXa paJHOr IpeaMeTa
C) 3aTBapa XBaTaJbKy M JIHHEAPHO TIOMIKE
npenMer
d) TIlpeHocu mpeamer W3HaJ HOca4a Kperajyhu ce
MIPUTOM HapeadoM movej
e) Cnymra npeaMer JTHHEapHO Ha HOcay
f) Orsapa xBaramKy, JWHEapHO ce€ TOAMKE H

0JTa3u 1o cienehn npeaMer pajaa

Ha cimmm 3.4 mpukasaHa je mocraBKa JeMOHCTpaluje ca
ABB IRB140 po6oTom y 1a00paTOpHjCKIM yCIOBHMA.

YYTCTRA A, 3

Cnuka 3.4 Ilpuxa3s nocmagke 3a 0eMoHCmpayujy Ha
pobomy ABB IRB140
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3.5. IIpojexToBame MexaHNU3Ma 32 o/Iarame n
H3y3UMam-e

[IpBu KOpaK y MpojeKTOBamy MEXaHHM3Ma 3a OJUlIarame U
u3y3uMame OMO je OCMHUCIHMTH HauuH (YHKIMOHHCAHa
YUTaBOI MexaHM3Ma u u3paga mwerosor CAD mopena.
[IpunukoM mpojekToBama AAaTOr MEXaHH3Ma YO4eHE Cy
YeTUPU LIEJIMHE, OJHOCHO cerMeHra. [IpBu cermeHt
o0OyxBaTa yJIa3HH MaraiyH y KOjH je oTpeOHO Ja paJHuK
CMECTM KONHMIA Ca HaclaraHUM  HPaBOYTaOHHM
CKIIAUIITAMA, KOja ce 3aTUM IoMONy MTHEyMaTCKHX
LUIMHAApa IPeHoce 0 JPYTror CerMeHTa.

Hdpyrun cerMeHT je NUQPT KOjU TOAMKE IPaBOyraoHa
CKJIamuIlTa 10 pagHe [MOo3WIuje OAHOCHO Tpeher
cerMeHTa. Y OKBUpY JU(Ta ce Hala3u CepBO MOTOD KOjU
noMolily HaBOJHOT BpeTeHa U JUHEAPHUX BOHHUIIA MMOAMKE
iouy nudra.

Tpehm cermeHT oOyxBaTa TpoIleC INPUXBaTamkba
MPaBOyraoOHUX CKJIAAWINTa ca JupTa U  HBUXOBO
MO3HUIMOHKUPAEe HA pajHy MOBPIIMHY, TIAe pOOOT

H3BpIIaBa CBOj 3aJaTaKk npeMelTama npeaMeTra paaa.

Hakon mro je poOor 3aBpmuo CBOj 3amarak, Ipa3Ha
MIPaBOyraoHa CKJIAJMINTa CE€ IPEHOCE 10 YETBPTOT
CeTMEHTa KOjH TPEJCTaBjba W3JIa3HH MaraluH IAe ce
Mpa3Ha CKaJMIITA CIaxy jefHo Ha apyro. Ha ciuim 3.5 je
npukazan CAD mozen naror MexaHuzMa.

Cmuka 3.5 CAD mooen mexanusma 3a crazare u
uzysuMarbe

Hakon u3pane CAD mopaena maTor MexaHu3Ma, U3BpIICH
je m300p M IMMEH3MOHHCAme aKTyaTopa - ITHEYMaTCKUX
IWIMHIapa U CEpBO MOTOpa. 3aTuM Cy Ha OCHOBY
onabpaHux MHEYMaTCKUX LWIMHAApa JAeUHUCAHU U
NOTpeOHM Pa3BOJIHM BEHTHIH. HakoH Tora cy y okBupY
ceHzopuke onabpanu. cemsopu nosunuje (REED
CEH30pH), YNTPA3ByYHN CEH30PH U MUKPOIIPEKHIAYH.

Cge mperxonHo je Owio ypaheHo xako Ou ce oapenuo
KOHauaH Opoj yJTa3HUX U U3JTa3HUX CUTHAJA.

YcraHoBbeHO je nma je morpedHo 33 ymasHa u 19
M3JIa3HUX CHTHAJla Ha OCHOBY uera je u3aOpaH Mojuen
PLC-a. Hakon m3bopa PLC-a mpopauynata je HajBeha
KOJIMYMHA CTpyje KOjy 4YHMTaB MEXaHH3aM MOXe Ja
3axXTeBa y jeIHOM TPEHYTKY W OHa u3Hocu 24,65A. Ha
OCHOBY JaTOr mpopauyHa je aumensuonucano AC/DC
Hamajambe. Kao mocieamy KOpak mpe u3paje MpOTOTHIA
JaTor MexaHu3Ma, (opMUpaHa je TEeXHHYKA JOKYMEHTa-
1Mja Koja o0yxBara ENeKTPUYHY M MHEYMATCKY IIEMY
YUTABOI MEXaHM3Ma Kao M CHHCAK KOMIOHEHTH U
IbUXOBUX OKBUPHHX IIEHA HA TPXHIITY, pagd MpOLECHEe
HUCIUIaTUBOCTHU JAaTOI' MEXaHHU3Ma.

4. 3AK/bYYAK

HctpaxuBame M pajg Ha MPOjeKTy HU3pajae LEIOKyIHE
poborcke henuje ce moka3ao kao BeoMa M3a30BaH 331aTaK
KOjH 3axTeBa HWTETpalyjy 3Haba W3 BHIIC HAyYHUX
OUCLHMIUTMHA, allki je BeoMa HHCIUpPAaTUBaH 3a Jajbe
CTHIAEC 3HAaWa M3 JaTe o0nacTH. ['aBHa MpeIHOCT OBe
TeMe jecTe MEHa KOMIUIEKCHOCT IIOMTO 00jeaumbyje
obyacTi ayroMaTH3aldje, yIpaBibamka, IPOjeKTOBamba H
MMIUIEMEHTAITH]e.
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