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Abstract

Upinace sa pouzivaju na bezpecné upnutie obrobku pocas obrabania. Pohyb obrobku
vznikajuci posobenim reznych sil je eliminovany upinacimi silami. Tento clanok pojedndva o
moznosti pouzitia chapadla priemyselného robota ako upinacieho pripravku.

Fixtures are using to safely clamped workpiece during machining. The workpiece move
cause cutting forces is eliminate by clamping forces. This paper deal about possibility using
robot gripper as workpieces fixture.
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Uvod

Modernizécia a automatizdcia vyrobnych procesov je ovplyviiovand poziadavkami
technologickych procesov a neustalym tlakom na znizovanie ndkladov a flexibilni zmenu
vyrobného programu. Tymto je ovplyviiovany aj vyvoj upinaciecho naradia. Eliminuje sa
pouzivanie nakladnych a jednoucelovych upinacich systémov a uvolfiuje sa priestor pre
univerzalne systémy, ktoré viak musia spiiat’ vietky poziadavky na bezpe¢nost’ , presnost a
rychlost’ upnutia. Tieto poziadavky na koncepciu upinacieho naradia nevyhnutne ovplyviiuju
aj smerovanie vyvoja prakticky u vSetkych vyrobcov. Konstruovanie a vyvoj upinac¢ov sa tak
stava stale dolezitejsi a zna¢ne ovplyviiuje cenu findlnych vyrobkov.
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Postavenie upinaca vo vyrobnom procese

Spravne upnutie obrobku v procese obrabania do zna¢nej miery ovplyviiuje:

 dosiahnutt presnost’ a akost’ vyrobku
 stupen vyuzitia stroja

e vyrobné casy

o bezpecnost’ obsluhy a stroja.

Upinace v automatizovanej vyrobe plnia niekol’ko funkcii. Jednou z najdélezitejSich uloh
je zachytenie Casto velkej reznej sily a momentov reznych sil. Splnenie tejto ulohy je
uskutocnené dosiahnutim rovnovahy medzi reznymi a upinacimi silami, pri€om upinacie sily
musia byt na obrobok prendsané rovnomerne, aby po uvolneni obrobok nevykazoval zmeny
tvaru nad povolent toleranciu. Dalou nemenej ddlezitou tlohou upinada je zabezpegit
jednozna¢nl polohu obrobku voci reznému nastroju, priCom sa tato v priebehu obrabania
nesmie zmenit'.

Za ucelom znizenia neproduktivnych ¢asov dochddza ku zvySovaniu podielu silovo
ovladanych a viacndsobnych upinacich zariadeni, k zabezpecovaniu vysSej univerzalnosti
upinacich systémov s flexibilnym prisposobenim sa konkrétnemu vyrobku.

Premietnutie tychto poziadaviek do konkrétnych konStrukcii znamend, Ze sa rieSia a
vylepsSuju nasledujuce aspekty:

« rychlost’ upnutia, rychla vymena obrobku,

o presnost’ upnutia, opakovatel'na presnost’ upnutia,

e bezpecnost’ upnutia, jednoduché a jednoznacné rozliSenie upnutého a uvolneného stavu,
o upnutie bez deformécii,

o zachytenie reznych sil a ich prenos na vyrobny stroj,
« malé ovladacie a vysoké upinacie sily,

» nizky stupen obostavanosti obrobku,

o prisposobivost’ konkrétnemu obrobku,

« moznost’ zmeny polohy,

» nezavislost na charaktere prostredia,

« nizke realizacné naklady.

Chapadlo robota ako upinaé

V niektorych pripadoch robotizovanej vyroby plni tlohu upinaca chapadlo priemyselného
robota. Robotizované pracovisko je v tomto pripade usporiadané tak, Ze na ramene
priemyselného robota je upnuta suciastka a t4 je vedend a pritlacana k stacionarnemu reznému
nastroju.

Aplikacia takychto upinacich systémov a pripravkovych jednotiek vedie k eliminacii
narocnej a nakladnej vyrobe upinacov a pripravkov Specifického pouzitia s vysokou mierou
ich diverzifikacie, potrebe ich skladovania, umoziuje upinanie bez deformacii a pnuti a zvy-
Suje bezpecnost’ upnutia. St jednoducho a dobre manipulovatelné a identifikovatel'né.

NajcastejSou technologickou operaciou vyuZzivajucou usporiadanie pracoviska tak, ze v
chapadle robota je upnutd suciastka je operacia brasenia. Pre takéto usporiadanie pracoviska
su kladené nasledovné poZziadavky:



Obr. 1 Priklad robota ktorého chapadlo predstavuje upinac

« pouzitie hlavne kinematickych Struktar s viac¢lankovym ramenom ohybnym vo vertikalnej
rovine a spojitym riadenim,

o vysoka tuhost ramena,

« zvySend nosnost’ robota,

« elimindacia prenosu vibracii od nastroja na rameno robota — pruzné ulozenie chapadla.

Obr. 2 Robot nesuci suciastku pri bruseni ploch

Pri tychto technologickych operaciadch sa roboty programuju podla toho, ¢i je vyrabana
plocha matematicky popisatel'na alebo nie. V prvom pripade sa programuje priamo, ak vSak
vyrabanu plochu nedokaZzeme matematicky popisat, moézeme robota programovat’ ucenim, to
znamena prvotnym prevedenim podla Sablony, ¢i vzorovej suciastky.



Obr. 3 "Zacistovanie "stop po deliacej ploche na odliatku, odliatok je upnuty v chapadle
robota

V sucasnosti existuje velké mnozstvo konsStrukénych rieSeni chapadiel, liSiacich sa
funkénym principom, technologickymi moznostami a inymi kritériami. Na vSetky chapadla
su vsak kladené urcité poziadavky a to:

« vSeobecného charakteru:
spolahlivé uchopenie a pridrziavanie predmetu,
urcita presnost’ manipula¢nych tikonov,

- stélost presnosti v priebehu manipuldcie — stabilita,

- vylucenie mozného poskodenia alebo znehodnotenia predmetu,

« Specialne - vyvolané konkrétnymi podmienkami ich funk¢nej ¢innosti.

Obr. 4 Priemyselny robot nesuci suciastku pri odstranovani naliatkov



Urcity stupent univerzalnosti takto prezentovanych upinacov s flexibilnym prispdsobenim
sa konkrétnemu obrobku mozno dosiahnut’ vyuzitim rychlovymenitelnych elusti chapadla,
pripadne automatizovanou vymenou celych tuchopnych hlavic. Rovnako mozno chapadlo
vybavit' senzorickou kontrolou pritlacnej sily pri bruseni, ktora zaroven napoméha k
eliminacii nadmerného oteplenia obrobku. Eliminujucim faktorom takéhoto vyuzitia
priemyselného robota ako nositel'a obrobku je vel’kost’ a hmotnost’ samotného obrobku.

Zaver

Upinace predstavuji neoddelitelnti sucast’” vyrobného zariadenia pri  rdznych
technologickych procesoch obrabania. Kvalita a prevedenie upinacej techniky ovplyviuje
kvalitu finalnych obrobkov a premieta sa rovnako aj do ich ceny. Jednou z moznosti vyuzitia
konvencnych obrabacich strojov pri rozSirenom vyrobnom sortimente je ich doplnenie
priemyselnym robotom, ktory zabezpeci univerzalny a flexibilny upina¢ pre Siroky rozsah
obrobkov s moznost'ou pracovania na niekol’kych strojoch, bez uvol'nenia obrobku.
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