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0d modelu CAD do sterowania robotami frezujacymi
RAFAL LIS *

Wieloosiowa obrébka z wykorzystaniem maszyn sterowa-
nych numerycznie wymaga wygenerowania programu (kod
G dla obrabiarek CNC), ktéry bedzie okreslat jednoznacznie
pozycje narzedzia w przestrzeni roboczej maszyny i umozliwi
petne wykorzystanie jej mozliwosci. Zagadnienie jest bardziej
ztozone w przypadku robotéw przemystowych, ktére moga
mie¢ rézne konfiguracje i rozng liczbe osi; czesto wykorzys-
tujg one osie zewnetrzne (stoty obrotowe i tory jezdne) oraz
wymagajg w wiekszym zakresie dopasowania programu do
rodzaju uktadu sterowania, niz ma to miejsce w przypadku
obrabiarek CNC, ktére bazujg w duzej mierze na kodzie ISO.
Firma 3D Master proponuje rozwigzanie problemu poprzez
wykorzystanie dwoéch powigzanych ze sobg systemoéw:
ZW3D CAD/CAM oraz Eureka.

Wygenerowanie sciezki narzedzia to nie wszystko...

Istnieje wiele systeméw CAD/CAM, ktére umozliwiajg wyge-
nerowanie $ciezki narzedzia dla obrébki 2,5+ 5-osiowej. Nie-
ktore systemy pozwalajg rowniez na obstuge dodatkowych osi
NC. Jesli jednak program ma by¢ uzyteczny do sterowania
robotem, nalezy pamieta¢ o kilku waznych aspektach.

Po pierwsze: z uwagi na niszowe zastosowania i duze
mozliwosci kinematyczne robotéw — wykorzystywane modele
CAD przedmiotu obrabianego mogg mie¢ rézng forme: od
modeli brytowych, przez powierzchniowe, do modeli szkiele-
towych i hybrydowych. Dane zZrédtowe mogg by¢ rowniez
chmurg punktéw, pochodzacg ze skanowania rzeczywistego
obiektu za pomocg skanera 3D lub wspotrzednosciowej ma-
sSzyny pomiarowe;j.

Po drugie: roboty frezujgce charakteryzujg sie wzglednie
matg sztywnoscig (w poréwnaniu z obrabiarkami) i dlatego
niezbedna jest mozliwos$¢ kontroli obcigzenia narzedzia (za-
réwno promieniowego, jak i osiowego) oraz kontroli posuwu
(rys. 1a), umozliwiajacej ptynne przejscia i zmiany kierunku
ruchow (rowniez w technologii HSM). Wszystkie te wymaga-
nia spetnia zintegrowany system ZW3D CAD/CAM.

Zamknigts obszary
z wygtadzonymi
przejsciami

Rys. 1. Sciezki narzedzia wygenerowane z wykorzystaniem: a) Zaawan-
sowanej Kontroli Posuwoéw, b) technologii SmothFlow

Wsrdd korzy$ci wynikajgcych ze stosowania Zaawanso-
wanej Kontroli Posuwéw nalezy wymienic:

® zmniejszenie obcigzenia maszyny,

¢ wydiuzenie zywotnosci narzedzia,

¢ eliminacje podcie¢ detalu.

W przypadku frezowania twardych materiatow i pracy na
mato sztywnych obrabiarkach/robotach zastosowanie moze
znalez¢ technologia SmothFlow (rys. 1b). Charakteryzuje sie
ona optymalizacjg $ciezki narzedzia pod katem stabilnosci
warunkéw skrawania (gtéwnie objetosci materiatu usuwane-
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go przez narzedzie; z tego wzgledu jest wykorzystywana
przewaznie w obrébce zgrubnej).

Do korzystnych aspektéw stosowania technologii Smoth
Flow naleza:

o staty kat opasania narzedzia,

e réwnomierne pole temperatur (mniejsze ryzyko odksztal-
cen termicznych).

Programowanie off-line robotéw

Przejscie z systemu CAD/CAM do obrobki wirtualnej od-
bywa sie za pomoca pliku posredniego (CL data). Programo-
wanie off-line (poza stanowiskiem pracy) ma kilka zalet,
w tym mozliwo$¢ sprawdzenia poprawnosci programu w wa-
runkach bardzo zblizonych do rzeczywistych, bez potrzeby
blokowania stanowiska na czas testéw. Dodatkowe korzysci,
wynikajace z wykorzystania robotéw przemystowych do
zadan obrobkowych, to: duze przestrzenie robocze, rézne
zastosowania tego samego stanowiska (do obroébki skrawa-
niem, szlifowania itp.), duza elastyczno$¢, maksymalna swo-
boda ruchoéw oraz kompleksowa obrobka w jednym moco-
waniu. Jest to zatem stosunkowo niewielka inwestycja, ktora
pozwala na wykorzystanie nowoczesnych technologii. Na
rys.2 przedstawiono symulator robota podczas frezowania
zeskanowanego posagu.

Rys. 2. Symulator robota frezujacego ze stotem obrotowym

System Eureka zapewnia nie tylko mozliwo$é symulaciji
obrobki, lecz takze wykrywania problemoéw (kolizji, przekro-
czenia dopuszczalnych zakresdw ruchu czy przyspieszen)
oraz zawiera inteligentne i interaktywne narzedzia do korekcji
zachowania robota.
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Proponowane rozwigzanie moze znalez¢ zastosowanie
m.in. w metodach rapid prototyping (szybkiego prototypowa-
nia), obrobce miekkich materiatéw (pianki, drewna, lamina-
téw) lub przycinaniu komponentéw z kompozytéw. Potgcze-
nie zalet systemu CAD/CAM z systemem do wirtualnej obro-
bki zapewnia programowanie off-line (obrabiarek CNC i robo-
téw) do obrobki skrawaniem, spawania, wycinania woda,
skanowania lub tez klejenia warstw. Wiecej informacji na
www.cadcamsoft.pl oraz www.roboris.pl u




