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FUNKCNI VZOREK: EXPERIMENTALNI ROBOTICKE PRACOVISTE PRO
BROUSENI/ODJEHLOVANI TN01000071/09-V4 (APOLO 166325)
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V ramci vyzkumné aktivity v oblasti mechatronického vyvoje robotickych pracovist byl vytvoren
funkéni vzorek. Zatizeni umoziiuje realizovat operace typu odjehlovani a brouseni, pfiéemz nastroje
jsou umisténé primo na robotu. Pracovisté obsahuje primyslovy robot KUKA KR 120 R2700 extra
HA, na kterém je umistén obrabéci nastroj. Soucdsti pracovisté je rozvod stlaceného vzduchu s
fidicimi a regulac¢nimi ¢leny a podruzny el. rozvadéc pro I/O signaly. U tohoto vysledku jsme se
zaméfili i na vyuziti pneumatickych vieten se snimac¢em otacek uréenych pro operace typu brouseni,
kartacovani, odjehlovani. Diky vyhodnocovani otacek v pribéhu procesni operace lze za urcitych
podminek fidit obrabéci proces — Ize korigovat polohu robotu tak, aby byly otacky vietene v zabéru
v optimalnich mezich. Ddle toho Ize vyuzit pro kompenzaci opotfebeni nastroje, jako safety prvek
pfi kolizich apod. V principu se jedna o levnéjsi variantu silové zpétné vazby (viz obr. 1). Snimac
otacek je u pneumatickych vieten v podobé indukéniho snimacde uddvajici vétSinou 2 pulzy na

otacku.
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Obr. 1: Principidlni schéma fizeni — vyhodnocovani otacek v pribéhu obrabéciho procesu.

Princip funkce: Vysledek zahrnuje vyuZiti pneumatickych vieten umisténych na robotu. V ramci
experimentalnich zkousek bylo testovano vieteno se snimacem otacek véetné snimaci koncovych
poloh v axidalnim sméru. Princip fizeni je patrny na obrazku vyse (obr. 1). V tomto pfipadé bylo
vieteno pouzito pro brouseni — srazeni ostré hrany po obrobeni ¢elnich ploch (obr. 2). Alternativné
bylo pro stejny pripad pouzito pneumatické radialni vieteno s technickou vélcovou frézou pro stejné

srazeni hrany (obr. 3).
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Obr. 3: Pneumatické radialni vieteno pro frézovani - odjehlovani

Experimentalni pracovisté obsahuje:

- Robot KUKA KR 120 R2700 extra HA s fidicim systémem KR C4
- Sadu pneumatickych nastroji/vieten
- Ridici systém Beckhoff C6920-0040 Industrial PC



NCC MESTEC

Soucasti vysledku je dale roboticka stanice pro brouseni s dhlovou bruskou AMTRU Angle Grinder
251 (obr. 4) arobotem FANUC, kterd je umisténd v laboratotich Blumenbecker Prags.r.o. (Bezdécin).
Jedna se o uhlovou pneumatickou brusku s vykonem 2,5 kW, u které je mozné fidit poddajnost (v
axidlnim sméru) v rozsahu 34 mm prostfednictvim stlateného vzduchu a pneumatického valce.
Pracovisté je soucasti vétsSiho experimentdlniho celku a slouzi pro zabruSovani svarli ocelového

demo vyrobku.

Obr. 4: Stanice pro robotické zabrusovani svar( s thlovou bruskou

Fotodokumentace vysledku pro robotické brouseni s thlovou bruskou:




