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Roboticka obrabéci hlava

Oblast techniky

Technické feseni se tyka robotické obrabéci hlavy se spojité regulovatelnym axialnim pritlakem,
uréené pro vyuziti v primyslové automatizaci. Roboticka obrabéci hlava je opatfena motorem
napojenym na vieteno, usporadané pro umisténi upinaciho prostfedku obrabéciho nastroje.

Dosavadni stav techniky

Jsou znama feSeni, ktera pfimou cestou ovliviluji trajektorii pfimo v fizeni robotu pomoci
senzitivnich pfirub, tzv. active force kontrol. Tato feSeni jsou vsak softwarové i hardwarové
slozita. Jako vyhodnéjsi muze byt doplnéni pozadovaného stupné volnosti — posuvu ve sméru
pritlaku, az do koncového efektoru. Jsou znama feseni, kdy pfitlak a posuv celkové sestavy
obrabéci hlavy obstaravd kombinace jednoCinného pneumatického pistu nebo dvojcinného
pneumatického pistu ovladaného jednim ventilem. V uvedenych aplikacich neni mozno
dosahnout kontroly tlaku v obou komorach pistu soucasné, ¢imz se zhorsuje plynulost a pfesnost
obrabéni ¢i kvalita povrchu. Dale je mozno nalézt univerzalni mezicleny — robotické pfiruby,
které libovolnému koncovému efektoru poskytuji elastickou slozku v pozadovaném sméru.
Nastaveni pfitlaku se dosahuje nastavitelnymi pakovymi mechanizmy s pruZinami nebo
pneumatické pisty. Nevyvhoda nastavovani pfitlaku pres pruzinové mechanizmy spociva
v nekonstantni sile piitlaku v rozsahu pracovniho zdvihu daného zafizeni. S velikosti deformace
pruziny narusta i pfitlacna sila. Obvykle se neda urcit ¢i aktivné pfimo odméfit hloubka
odebiran¢ho materialu, pfipadn€ jen velmi nepfesné, coz u presného procesu, jakym je naptiklad
brouseni, neni dostateéné.

Cilem technického feseni je tyto nedostatky dosavadniho stavu techniky eliminovat

Podstata technického feSeni

Vytyéeného cile je dosazeno robotickou obrabéci hlavou podle technického feseni, jehoz podstata
spofiva vtom, Zze motor s vietenem, usporadanym pro umisténi prostiedku pro upevnéni
pracovniho nastroje, napiiklad brusného kotouce, vrtaku, frézy apod. jsou umistény do
posuvného dilu, uloZzené¢ho v pevném dilu, pfi¢emz posuvny dil je propojen se zdrojem axialniho
pohybu.

Posuvny dil je v pevném dilu uloZen na linearnich kulickovych loziskach. Tim se dosahne snizeni
ucinku tfeni pfi posunu tohoto dilu.

Ve vyhodném provedeni je zdrojem axidlniho pohybu valec s umisténym dvojCinnym pistem
a opatifeny dvéma proporcionalnimi ventily, které jsou zpravidla napojeny na fidici jednotku.
Dvoj¢inny pneumaticky pist zajistuje spojitou regulaci pfitlacnych sil. Systém odméfovani na
dvoj¢inném pneumatickém pistu je schopen detekovat krajni polohy tohoto pistu. Soucasné je
zajistén konstantni pfitlak obrabéciho nastroje. Dvojéinny pneumaticky pist ovladany dvéma,
pritlak pfi soucasném zajisténi zpétné vazby, poskytujici neustalou kontrolu dosazeni pozadované
sily/tlaku.

Proporcionalni ventily jsou zpravidla napojeny na fidici jednotku. Tak je umoznéno dosahnout
spojité proménné a nastavitelné pfitlacné sily na posuvnou cast s vietenem. RovnéZ je umoznéno
okamzit¢ nastaveni posuvného dilu spolu se vietenem do krajnich poloh.
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Dvoj¢inny pneumaticky pist je zpravidla opatfen odméfovanim, které umozni hrubé odméfit
odebran¢ mnozstvi materialu pfi obrabéni. Dvojcinny pist se dvéma proporcionalnimi ventily
umozni okamZzité nastaveni vietene do krajnich poloh. Soucasné je diky snimani polohy schopen
poznat mnoZstvi odebran¢ho materialu.

V pevném dilu je zpravidla umisténa inklinaéni méfici jednotka, obsahujici tfiosy gyroskop,
akcelerometry a fidici mikroobvod, pfipojeny pies prumyslovou sbérnici na fidici jednotku,
vét§inou PLC (Programmable Logic Controller), kterému real-time predava aktualni informace.
Ridici jednotka ma za kol stanovit orientaci, ve které se obrabéci hlava aktualn¢ nachazi, urcit
odpovidajici tihové zrychleni a detekovat zrychleni zpliisobena pohyby robota Tyto informace
jsou poté piedany do fidici jednotky. Ridici jednotka, zpravidla PLC, obsahuje kromé vlastniho
zdroje usmémovace elektricke energie, vlastni software, komunikacni karty a prvky pro pfipojeni
na bezpecnostni okruh ¢i praimyslové sbérnice pro komunikaci s nadfazenymi systémy. Pouzitim
obrabéci hlavy v riznych polohach dochazi ke zkresleni hodnot pfitla¢né sily vlivem hmotnosti
vietene, pneumatick¢ho motoru a nastroje. Pouzitim inklina¢ni méfici jednotky pfipojené po
pramyslové sbérnici na fidici jednotku PLC, je systém schopen sily vzniklé¢ gravitaci nebo
zrychlenimi kompenzovat tak, aby vysledna obrabéci sila byla vzdy konstantni, nehled¢ na
polohu, ve které se obrabéci hlava nachazi.

V peviném dilu je umisténa také inkrementalni odméfovaci sonda, ktera slouzi k presnému
sekundamimu odmétovani Tato sonda zméii povrch pfed a po obrabéni, pficemz diference jeji
polohy v mistech mezi jednotlivymi kroky obrabéni odpovida mnozstvi odebraného materialu.

Vieteno je zpravidla opatfeno axialn¢ posuvnym ochrannym krytem s pruzinou. Tento kryt
chrani vieteno pred vnikanim prachu a necistot. Pfi vyméné obrabé&ciho nastroje je ochranny kryt
pfi stlaceni pruZiny zatlaten do pevného dilu.

Za ucelem moznosti nataceni pevného dilu spolu s posuvnym dilem do polohy pod raznymi uhly,

je pevny dil umistén do nastavitelné piiruby, usporadané na robotickém ramenu.

Objasnéni vykresu

Obrabéci hlava podle technického feseni je schematicky znazomeéna na pfiloZzenych vykresech,
kde na obr. 1 je znazomén piicny fez obrabéci hlavou v rovin€ A-A zobr. 2. Na obr. 2 je
znazomén podélny fez v roviné B-B z obr. 1. Na obr. 3 je znazornén celkovy bocni pohled na
robotickou obrabéci hlavu.

Piiklady uskuteénéni technického feSeni

V tomto prikladu uskuteénéni technického feseni je znazorfiovana vzduchem pohanéna roboticka
obrabéci hlava pro brousici nastroj. Tato obrabéci hlava je tvofena pevnym dilem 11, uvnitf
které¢ho je na lineamni vodici draze 8 umistén pies linearni kulickova loziska 9 posuvny dil 2.
Uvnitf posuvného dilu 2 je umistén motor 3, v tomto pfipad¢ vzduchova turbina, napojena pres
spojku 10 na vieteno 4, opatfené prostiedkem 12 pro upevnéni obrab&ciho nastroje, v tomto
pripad¢ brusného kotouce. Prostfedkem 12 pro upevnéni obrabéciho nastroje muize byt klestina,
sklic¢idlo, upinaci hlava, normalizovany kuzel nebo jiny vhodny upinaci prostfedek. V pevném
dilu 11 je umisténa inklinaéni méfici jednotka 5, obsahujici tfiosy gyroskop, akcelerometry
a fidici mikroobvod, ktery je pfipojen pies primyslovou sbémici na fidici jednotku PLC, ktere
real-time predava aktualni informace. V pevném dilu 11 je umistén také ochranny kryt 14
vietene, do kter¢ho se opira pruzina 16. K pevnému dilu 11 je upevnéna také inkrementalni
odméfovaci sonda 13, slouzici k pfesnému sekundarmimu odméfovani. Pevny dil 11 je pfipevnén
pfes nastavitelnou pfirubu 17 k robotickému ramenu 20. Tim se docili mozZnosti opakované
dosahnout riznych poloh sklonu obrabéci hlavy podle potieb prislusné aplikace. V pevném dilu
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11 je umistén valec 18, v tomto piipadé pneumaticky, opatfeny dvéma proporcionalnimi ventily
19 a ve valci 18 je umistén dvojcinny pist 6, propojeny pres ojnici 21 s posuvnym dilem 2.

Privod pohanéciho média, v tomto pripad¢ stlateného vzduchu pro pohon motoru 3, je proveden
piivodnim otvorem 1, odkud stlateny vzduch proudi skrz prichody 15 do posuvného dilu 2. Sila
privedeného stlaceného vzduchu se v motoru 3 pievadi na otacivy pohyb vietena 4, na kterém je
umistén v prostiedku 12 pro upevnéni obrabéciho nastroje obrab&ci nastroj, v tomto piipade
brusny kotou¢. Linearni kulickova loziska 9 jsou pouZita za ucelem sniZeni tieni pfi posouvani
posuvneho dilu 2. Konstantni pfitlak brusného kotouce je zaru¢en pomoci dvojcinného pistu 6, ke
kterému je pfivadén vzduch dvéma proporcionalnimi ventily 19, napojenymi na fidici jednotku.
Dvojcinny pist 6 je opatfen odméfovacim prvkem, ktery umozni hrubé odméfit odebrané
mnozstvi materialu pii obrabéni. Vzduch odchazi z motoru 3 adale z posuvného dilu 2 skrz
tlumice 7 hluku. Akcelometry a gyroskopy, které jsou soucasti inklinacni méfici jednotky 3,
snimaji polohu a zrychleni obrabéci hlavy za ucelem konstantné spojitého pfitlaku vietena 4. Pii
vyméné obrabéciho nastroje je axidlné zatlaten ochranny kryt 14 vietena do pevného dilu 11.
Presné méreni brousené plochy pred a po obrabécim procesu se provadi inkrementalni méfici
sondou 13.

Prumyslova vyuzitelnost

Roboticka obrabéci hlava podle technického feSeni je vyuZitelnd na vSech obrabécich
pracovistich, kde se pouziva robotu zejména je vhodna pro roboticka obrabéci pracovisté kde se
pouzivaji brusky.

NAROKY NA OCHRANU

1. Roboticka obrabéci hlava, opatiena zejména motorem (3), napojenym na vieteno (4),
usporadané pro umisténi prostiedku (12) pro upevnéni obrabéciho nastroje, vyznacujici se tim,
ze motor (3) s vietenem (4) pro umisténi prostiedku (12) pro upevnéni obrabéciho nastroje jsou
umistény do posuvného dilu (2), ulozen¢ho v pevném dilu (11), pfi¢emz posuvny dil (2) je
propojen se zdrojem axialniho pohybu.

2. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze posuvny dil (2) je
v pevném dilu (11) uloZen na linearnich kulickovych loziskach (9).

3. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze zdrojem axialniho
pohybu je valec (18) s umisténym dvojcinnym pistem (6) a opatfeny dvéma proporcionalnimi

ventily (19).

4. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze proporcionalni ventily (19)
Jjsou napojeny na fidici jednotku.

5. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 3 nebo 4, vyznadujici setim, ze dvojcinny pist (6) je
opatien odmérovacim prvkem pro odméieni odebraného mnozstvi materialu.

6. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 1 aZz 5, vyznaéujici se tim, Ze pevny dil (11) je
opatien inklina¢ni méfici jednotkou (5), obsahujici tfiosy gyroskop, akcelometry a fidici
mikroobvod, pfipojeny pies pramyslovou sbérici na fidici jednotku.

7.  Roboticka obrabéci hlava podle naroku 6, vyznaéujici se tim, Ze fidici jednotkou je PLC.

8. Roboticka obrabéci hlava podle narokt 1 az 7, vyznacujici se tim, Ze v pevném dilu (11) je
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umisténa inkrementalni odméfovaci sonda (13) k presnému sekundamimu odméfovani.

9. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 1 aZ 8, vyznaéujici se tim, Ze v pevném dilu (11) je
umistén ochranny kryt (14) victena.

10. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 9, vyznalujici se tim, Ze ochranny kryt (14) je
opatien pruzinou (16).

11. Roboticka obrabéci hlava podle naroku 1 az 10, vyznalujici se tim, ze pevny dil (11) je
umistén do nastavitelné priruby (17) uspofadané na robotickém ramenu (20).

3 vykresy
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