Flexibilita napreduje: roboty

vstupuji do obrabania

Stroje dokazu
stale viac

ROBOTIZACIA je plne spojena so sériovou
a hromadnou vyrobou. Univerzdlnost

a technické moZnosti sticasnych robo-
tov vS8ak umoznuju ich prispésobenie aj
omnoho variabilnej$im dloh4am.

plikdcia robotov v stred-

ne sériovej a meniacej sa

vyrobe vobec nie je fikcia.
Ich sirSie vyuzitie v tychto ob-
lastiach pomoéZze znizit vyrob-
né ndklady, na ktoré je najvyssi
tlak prave v tychto nepriazni-
vych hospodarskych podmien-
kach.

Co robi &lovek. Obsluha obréba-
cieho stroja robotom je v pod-
state manipula¢na aplikdcia.
Ma vsak urcité $pecifika, ktoré
je nutné spolahlivo vyriesit. Pod
pojmom obrdbaci stroj budeme
rozumiet CNC ststruh, alebo
CNC frézovacie centrum. Pred-
stavme si obsluhu stroja ¢lo-
vekom a vymenujme niektoré
¢innosti, ktoré musi zvladnut.
Patri sem ocistenie a odihlenie
polotovaru, otvorenie zveraku,
vycistenie jeho Cel'usti, vloZenie
polotovaru a jeho spravne polo-
hovanie (dotlac¢enie na doraz),
ocistenie po obrdbani a podob-
ne. Vsetky tieto procesy je po-
trebné vykonat v automatickej
prevadzke.

€o mdze robot. Otvaranie dveri
stroja a zverdkov mozno vy-
rie$it vcelku dost jednoducho.
Na otvdranie dveri sa osvedcilo
pouZzitie pneumatickych valcov
so $krtenim a tlmenim v kon-
covych poloh4ch. Skrtenim
sa nastavi rychlost otvdrania
a zatvdrania a tlmenie zabra-
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ni narazom dveri v koncovych
polohéach. Informdcia o polohe
dvier je snimand a privedena
do robota. Na trhu existuje Si-
roké spektrum pneumatickych,
alebo hydraulickych upinacov
roznych velkosti a konstrukcii.
Spravny vyber sa musi vzdy od-
vijat od konkrétnej stciastky
a technoldgie obrdbania. Dole-
zitym parametrom je velkost
upinacej sily. Voli sa podla rez-
nych sil, ktoré budi na obrobok
posobit, pricom nesmie byt pri-
li§ vel'kd, aby sa Cel'uste upinaca
do obrobku nevtldcali. Velkosti
reznych sil mnohych operécii
mozno dost presne vypocitat,
ale i tak prichddza k slovu sku-
senost.

Vyhody a nevyhody. Cistenie ob-
robku, celusti upinaca, pri-
padne vnutorného priestoru
pomerne spolahlivo zabezpeci
tlakovy vzduch, reznd kvapali-
na, pripadne ich kombinacia.
Trysky so vzduchom, alebo
kvapalinou mézu byt pevne
upnuté v priestore obrabania,
alebo na ramene robota. Obe
rieSenia maju svoje vyhody aj
nevyhody. Tryska na ramene
robota je vyhodnd, pretoZe po-
hyby robota pri ¢isteni moZno
programovat a menit podla po-
treby. Nevyhoda je v pripade, Ze
miest na Cistenie je viac. Vtedy
musi robot vSetky postupne
ocistit, ¢o moze predlzovat Cas
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taktu operdcie. V pripade pev-
nych trysiek je ich variabilita
obmedzend a ¢asto sa musia
nastavovat az po findlnom na-
ladeni technoldgie, kedy je jas-
né kde presne je potreba Ciste-
nia najvyssia. Ni¢ vSak nebrdni
kombindcii uvedenych sposo-
bov ¢istenia.

Specifika. Presné ustavenie
obrobku v upinaci, pripadne
v sklu¢ovadle je uz relativne
ndro¢nejsia tiloha. Clovek rué-
ne vloZi obrobok, uzavrie upi-
nac¢ a udermi kladiva pritlac¢i
kus k dosadacim plochdm.
Ttto moznost robot nemd, pri-
¢om préave presné dosadnutia
je klIticové. Prirdtajme k tomu
fakt, Ze robot ¢asto obsluhuje
viac strojov a v kazdom je viac
upinacov. Rovnako aj stciastka
sa moZe obrabat na viac pol6h.
Pri otdcani stciastky treba brat
ohlad na tolerancie predpisané
na vykrese. Nespravnym zalo-
zenim ¢o ilen o desatinu mili-
metra moze dojst automaticky
k vyrobe nepodarku.

Pruzne a presne. Ako teda na-
hradit ru¢né ,, doklepdvanie*
obrobku? Presnost ndjazdu ro-
bota do polohy je dost vysoka
a v niektorych pripadoch staci
vlozit kus do upinaca a pridr-
zat ho pocas uzatvdrania Ce-
Tusti. Samozrejmostou je pred-
poklad, Ze dosadacie plochy st
po predchadzajticom c¢isteni
bez triesok a inych necistot.
V pripade, Ze proces vyzaduje

vys$iu presnost, je nutné pocas
zatvarania ¢elusti mat obrobok
dotld¢any na dosadacie plochy
urcitou silou. Najjednoduchs$im
rieSenim by bolo polohovat ro-
bot o mald vzdialenost dalej,
ako st dosadacie plochy. Ak je
tento presah primerane zvoleny,
nedojde k vypnutiu servopoho-
nov robota vplyvom pretaZenia,
ale len k ur¢itému napruZeniu
celého mechanizmu. Takto si-
ce dosiahneme ur¢itu silu pri-
tlacenia, tento spdsob je vSak
z hladiska vplyvu na Zivotnost
pohonov robota neprijatelny.
Preto je vhodné vlozit pruzny
¢len do mechanizmu na vhodné
miesto. Spravidla to byva na cha-
padlo namontované na robote.
Tento ¢len zabezpeci zniZené
pnutie v mechanizme robota
a zaroven spolahlivé pritlacenie
obrobku na dosadacie plochy.

Flexibilta vitana. Problematika
robotizdcie obrabacich proce-
sov je podstatne komplexnej-
$ia, ako uvedené problémy.
Z hladiska bezpec¢nosti, Speci-
fického pracovného prostredia,
prepojenia réoznych typov ob-
rdbacich strojov medzi sebou
a pripojenia robota. Badatelny
je aj sticasny trend aplikacie ro-
botov v prevadzkach s mensou
sériovostou a vy$Sou variabili-
tou vyroby. To kladie podstatne
vys$ie ndroky na univerzalnost
automatizacnej bunky a jedno-
duchost jej prestavenia.
Simon Hranka,
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