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Zastosowanie robota przemystowego
do obrébki trudno obrabialnych stopdéw lotniczych
ze szczegoinym uwzglednieniem powierzchni krzywoliniowych

WOJCIECH MUSIAL*

Rozwdj wspotczesnych systeméw sterowania oraz moz-
liwosci wykonywania ultraprecyzyjnych konstrukcji mecha-
tronicznych pozwalaja realizowac projekty do niedawna uwa-
zane za zbyt trudne technologicznie oraz zbyt kosztowne.
Analiza literatury wskazuje, ze wykorzystanie robotoéw prze-
mystowych do zadan obrobkowych jest mozliwe i coraz
czesciej stosowane (rys.1) [1,3]. W niektérych obszarach

Rys. 1. Widok ogélny stanowiska badawczego wyposazonego w robot
przemystowy firmy ABB

zastosowan roboty mogg petni¢ funkcje obrébkowsg optacal-
ng ekonomicznie, szczegolnie jesli chodzi o wygtadzanie
i polerowanie ztozonych powierzchni swobodnych i krzywo-
liniowych [4]. Wykorzystanie robotéw przemystowych jest
celowe szczegolnie w przypadku czesci o znacznych gabary-
tach, ktoérych precyzyjna obrobka na 5-osiowych centrach
obrébkowych moze by¢ zbyt kosztowna. Zastosowanie in-
teligentnej, aktywnej gtowicy obrobkowej moze umozliwi¢
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Rys. 2. Sposéb identyfikacji kontaktu narzedzia Sciernego z materiatem
obrabianym
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precyzyjne prowadzenie narzedzia Sciernego wzgledem po-
wierzchni obrabianej [2]. Diagnostyczny system monitoruja-
cy, W sprzezeniu zwrotnym z uktadem sterowania robotem
i samg gtowicg obrobkowg, umozliwia dodatkowo kontrole
jakosci uzyskiwanych powierzchni w procesie szlifowania
gtadkosciowego (rys. 1, 2).

Na rys.3. przedstawiono topografie powierzchni topatek
silnikéw lotniczych przed i po szlifowaniu.

a)

Rys. 3. Topografia po-
wierzchni fopatek silni-
ka turboodrzutowego:
a) przed szlifowaniem,
b) po szlifowaniu

Whnioski

Wykorzystanie robota przemystowego do realizacji proce-
su szlifowania gtadko$ciowego materiatéw trudno obrabial-
nych (stopéw lotniczych) nie nalezy do tatwych zadan. Reali-
zowane badania majg na celu opracowanie i budowe sta-
nowiska roboczego, umozliwiajgcego obrdbke powierzchni
krzywoliniowych, a nastepnie swobodnych z duzg dokfad-
noscig. Gtdwnym zadaniem robota bedzie dogtadzanie po-
wierzchni uzyskanych na wczesniejszych etapach wytwarza-
nia elementdéw charakteryzujacych sie powierzchniami swo-
bodnymi. W tym celu opracowano réwniez stanowisko bada-
wcze na centrum obrobkowym, ktére pozwoli realizowaé
synergie obrabiarki i robota w procesie wytwarzania zto-
zonych powierzchni funkcyjnych wykonanych z materiatéw
trudno obrabialnych. Podziat ich funkcji polega na realizacji
gtebokiej obrébki ubytkowej na centrum obrobkowym CNC,
nastepnie wykonaniu procesu wygtadzania za posred-
nictwem robota przemystowego i inteligentnej gtowicy obréb-
kowej.
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