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Temat: Zastosowanie robota przemystowego do obrébki trudnoobrabialnych
stopow lotniczych, ze szczegdéinym uwzglednieniem powierzchni
krzywoliniowych

The use of industrial robot to processing the hard-workable air alloys, from
special regard the curvilinear surfaces

Streszczenie

W artykule przedstawiono zatozenia do budowy stanowiska badawczego wyposazonego
w robota przemystowego oraz inteligentng gtowice obrébkowa. Budowa stanowiska
badawczego ma na celu realizacje obrobki powierzchni swobodnych i krzywoliniowych
ksztattowanych na materiatach trudnoobrabialnych.

This paper presents foundation to building of research position equipped in industrial
robot as well as intelligent processing head. The building of research position has on
aim the realization of processing of free and curvilinear surfaces shaped on hard-
workable materials.

Wprowadzenie

Rozw6j wspoélczesnych systeméw sterowania oraz mozliwosci wykonywania ultra
precyzyjnych konstrukcji mechatronicznych pozwalaja realizowaé projekty do niedawna
uwazane za zbyt trudne ze wzgledu na ograniczenia technologiczne oraz wysokie koszty.
Analiza literatury wskazuje, ze wykorzystanie robotow przemystowych do zadan
obrébkowych jest mozliwe i1 coraz czgsciej stosowane (rys. 1) [1,3].
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Rys. 1 Widok og6lny stanowiska badawczego wyposazonego w robota przemystowego firmy ABB

W niektorych obszarach zastosowan, roboty moga petni¢ funkcj¢ obrobkowa optacalna
ekonomicznie, szczegdlnie jesli chodzi o wygtadzanie i polerowanie zlozonych powierzchni
swobodnych 1 krzywoliniowych [4]. Wykorzystanie robotow przemystowych moze by¢
przydatne szczegdlnie w przypadku czgsci o znacznych gabarytach, co do ktoérych stosowanie
5-osiowych centrow obrobkowych realizujacych precyzyjna obrobkg moze by¢ zbyt drogie.
Zastosowanie inteligentnej aktywnej glowicy obrobkowej moze umozliwi¢ precyzyjne
prowadzenie narzgdzia S$ciernego wzgledem powierzchni obrabianej [2]. Dodatkowo
wykorzystanie diagnostycznego systemu monitorujacego, ktdéry w sprze¢zeniu zwrotnym
z ukladem sterowania robota 1 samej glowicy obrobkowej umozliwi kontrolge jako$ci
uzyskiwanych powierzchni w procesie szlifowania gtadkosciowego (rys. 2).
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Rys. 2. Sposoéb identyfikacji kontaktu narzgdzia $ciernego z materiatem obrabianym
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Na rysunku 3. Przedstawiono topografi¢ powierzchni topatek silnikow lotniczych przed i po
szlifowaniu

Rys. 3. Topografie powierzchni topatek silnika turboodrzutowego przed (a) i po szlifowaniu (b)

Whioski

Wykorzystanie robota przemyslowego do realizacji procesu szlifowania gladko$ciowego
materiatlow trudnoobrabialnych (stopéw lotniczych) nie nalezy do tatwych zadan.
Realizowane badania maja na celu opracowanie i budowe stanowiska roboczego,
umozliwiajacego obrobke powierzchni krzywoliniowych, a nast¢pnie swobodnych z duza
doktadnoscia. Gtownym zadaniem robota bgdzie dogladzanie powierzchni uzyskanych we
wczesniejszych etapach wytwarzania elementéw charakteryzujacych si¢ powierzchniami
swobodnymi. W tym celu opracowano rowniez stanowisko badawcze na centrum
obrobkowym aby realizowac¢ synergi¢ obrabiarki i robota w procesie wytwarzania ztozonych
powierzchni funkcyjnych wykonanych z materiatéw trudnoobrabialnych. Podziat ich funkcji
polega na realizacji glebokiej obrébki ubytkowej na centrum obrébkowym CNC, nastgpnie
realizacji procesu wygladzania za posrednictwem robota przemystowego i inteligentnej
glowicy obrobkowej. Badania podazaja rowniez w tym kierunku, aby glowice obrobkowa
mozna byto stosowac na obrabiarkach CNC w celu zwigkszenia ich doktadnosci.
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