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Opracowanie symulatora robota frezujagcego MOTOMAN UP50N
z wykorzystaniem systemu Roboris Eureka

PAWEL POROSZEWSKI,

Frezowanie zrobotyzowane nie jest jeszcze powszechnym
sposobem wytwarzania. Stosuje sie je zazwyczaj do obrobki
elementéw wykonywanych z materiatéw tatwoskrawalnych nie
wymagajacych duzej doktadnosci. Roboty nie sg zdolne do
pokonywania duzych oporéw skrawania, a ich precyzja nie
moze sie réwna¢ z obrabiarkami CNC. Najwiekszg jednak
zaletg robotow jest praktycznie nieograniczony zasieg pracy
oraz mozliwo$¢ obrobki w miejscach trudno dostepnych.

Robota mozna zaprogramowac:

e on-line — nauczanie poprzez wskazywanie robotowi okres-
lonych punktéw w przestrzeni roboczej,

e off-line — generowanie programu zrozumiatego dla robota
za pomocg oprogramowania komputerowego.

W artykule oméwiono metode off-line. Dzieki tej metodzie
mozemy wytwarza¢ skomplikowane przedmioty oraz przepro-
wadzaé symulacje obrobki z uwzglgdnieniem kolizji oraz modyfi-
kowac ruchy robota. Nie bez znaczenia jest tez fakt, ze podczas
przygotowywania obrébki, robot moze wykonywac inne zadania.

Proces opracowania symulatora pokazano na przyktadzie
stanowiska ze stotlem obrotowym. Umozliwia ono obrébke
elementéw o duzych gabarytach, m.in. form do laminowania
elementéw nadwozi pojazdéw.

Wirtualny model 3D robota MOTOMAN UP50N dostepny jest
na stronie internetowej producenta. Umozliwia on szybkie ztoze-
nie stanowiska w dowolnym systemie 3D CAD (rys. 1). Pozostate
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Rys. 1. Ziozenie tréjwymiarowych modeli wirtualnych stanowiska w $ro-
dowisku 3D CAD

elementy uzyte do symulacji obrébki nalezy zamodelowa¢. W tym
przypadku wykorzystano oprogramowanie VX CAD/CAM (obec-
nie wystepujace pod nazwa ZW 3D CAD/CAM). Bardzo wazne
jest prawidtowe umiejscowienie wszystkich elementéw w modelu,
gdyz uzyty do symulacji program dziatania robota nie analizuje
potaczen miedzy jego czesciami na zasadzie wspodlnych osi, czy
Scian, lecz opisuje ich pozycje tancuchem wektoréw, z ktérych
pierwszy jest umocowany w poczatku uktadu wspotrzednych.
Oznacza to, ze jesli by Zle wstawiono modele brytowe Iub
wpisano btedne odlegtosci w kreatorze elementéw robota, to
robot ,rozjechatby si¢” podczas symulacii.

Oprogramowanie Roboris Eureka stuzy do symulacji ma-
szyn CNC i robotéw. Umozliwia ono petng analize kolizji wraz
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z symulacjg usuwania obrabianego materiatu. Pozwala takze
na biezace debugowanie i edycje programéw ClL-data oraz
optymalizacje toru narzedzi i elementéw robota. Za jego pomo-
cq mozna stworzy¢ symulatory maszyn o dowolnej liczbie
i konfiguracji osi sterowanych, a takze z wieloma wrzecionami,
gtowicami i stotami. Mozliwe jest takze programowanie i symu-
lowanie pracy robotdéw pracujacych synchronicznie oraz ze
zmieniaczami palet lub podajnikami pretéw, robotéw antropo-
morficznych, robotéw z torami jezdnymi i obrotnikami, a takze
typowych tokarek i frezarek CNC.
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Rys. 2. Symulacja pracy robota oraz wymuszanie alternatywnego utoze-
nia przegubow

W programie Eureka nalezy okreslic potozenie wszystkich
osi sterowanych maszyny CNC. Mozna to zrobi¢ wstawiajac je
kolejno i definiujgc potozenie poczatku wektora kierunkowego
kazdej z osi wzgledem poczatku uktadu wspotrzednych lub
skorzysta¢ z kreatora, ktdry znacznie przyspiesza prace. Na-
stepnie, do kazdej z osi przypisa¢ nalezy odpowiedni troj-
wymiarowy model wirtualny.

W dowolnym programie 3D CAM (tutaj wykorzystano modut
CAM systemu VX) generuje sie $ciezki dla narzedzi frezarskich
oraz do obrébki otworéw. Jest to realizowane na podstawie
modelu 3D detalu i pétfabrykatu. Z programu eksportujemy kod
CL-Data (zawierajgcy dane o pozycji narzedzia) i wczytujemy go
do symulatora. Nastepnie przeprowadzana jest symulacja dzia-
fania stanowiska zrobotyzowanego. Program moze pokazac
kolizje (réwniez z otoczeniem) i pozwala przeanalizowaé ruchy
robota. Mozna takze wymusza¢ alternatywne utozenie elemen-
tow robota przy dojsciu do wybranego punktu (rys.2). Po tym
program generuje kod zrozumiaty dla sterowania robota, poda-
jac mu liczbe impulséw dla kazdego z przegubéw lub wspot-
rzedne kartezjanskie potozen kornca narzedzia.

Roboty znajdujg obecnie coraz szersze zastosowanie. Wy-
korzystanie ich do obrdbki frezarskiej otwiera nowe mozliwosci
wytwarzania duzych elementéw, ktére nie muszg byé bardzo
dokifadne. Nie bez znaczenia jest tez mozliwo$¢ obrobienia
trudno dostepnych miejsc, a wszystko to przy jednym zamoco-
waniu przedmiotu obrabianego.
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