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0D REDAKCJI

Joanna Czeladziriska
redaktor naczelny
«Stuzby Utrzymania Ruchu”

Oczekiwania wobec systemdw IT wspomagajacych utrzymanie ruchu dyktuje wspéiczesny
rynek. Specyfika pracy przedsiebiorstw produkcyjnych, ktdre dziatajq w warunkach silnej konkurendji
koniecznosc ograniczania kosztow zmusza inzynierow do ciggtej analizy sytuacjii weryfikacji potrzeb.
Jakie praktyczne wymagania dla systemdw CMMS, EAM czy MES wynikajq z tych uwarunkowan?
Przede wszystkim dostep do wiarygodnej informacji o procesach i produkgi w czasie rzeczywistym,
ktory pozwala na podejmowanie szybkich i trafrych decyzji, rzutujge na rentownosc iefektywnose
przedsiebiorstwa. Trafnie potrzeby te ujgt Janusz Pieklik w artykule, Kompatybilnos¢ czy konkurencia
ERPvs MES', twierdzqc, Ze  nie wystarcza nam juz prosta informacja o stanie magazynowym na hali
produkcyjnef. Chcemy wiedzied, gdzie dokiadnieiw ktorej lokacji produkcyinej znajduje sie material
W jakiej ilosci, z jakiej parti, ile wazy, jakie ma gabaryt Vi e jest jeszcze miejsca w lokadfi, w ktcrej sie
znajduje. Informacje technologiczne zawarte w BOM to za mato, aby zasilac tym system po wyko-
naniu operadji technolagicznych. Interesujq nas dane rzeczywiste’.

Zachecam réwniez do zapoznania sie z artykutern Jacka Krywulta , Zastosowanie traceability
i RHD w produkei’, w kiorym dowiedzq sie Paristwo, wjakich obszarach i procesach produkcji systemy
automatyczneqgo sledzenia produktdwy/partii produkcyjnych sprawdzajq sie najlepief | praynoszq
realne korzysci

Biznes to jecnak nie tylko strategia i technologia. Czesto dzigje sie tak, ze pomimo zaawanso-
wanych maszyn i systemaw, automatyzagji produkgi, wyszkolonego personelu finalny produkt nie
Cieszy sig takim powodzeniern, jak w przypadku konkurencii, To, w jaki sposéb adbierana jest firma
produkcyjna, jak budue sie jej wizerunek ijak wykorzystac do tego jakosc Swiadczonych ustug, prze-
Czytajq Paristwo w artykule Agnieszki Hyli

Zapraszam Paristwa réwniez na IV Szkolenie Stuzb utrzymania Ruchu, ktdre odbedzie sie wdniach
24-25 listopada 2015 1. w Patacu Wasowo. Szkolenie to dwa wyjgtkowe panele tematyczne | kilka-
nascie godzin najlepszych praktyk z zakresu stra tegii TPM, technologii IT, dokumentagji technicznej,
bezpieczeristwa oraz robotyki

www.szrkolenie-surpl
Z wyrazami szacunku,

Joanna Czeladziriska
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WYTAKI PNEUMATYCZNE

2 ASTOSOWANIE
CHWYTAKOW

pneumatyc:znych w robotyce

przemysiowe]

AUTOMATYZACJA PROCESOW PRZEMYS
NOWOCZESNYCH URZADZEN ZASTEPUJACYCH CZY
PRACOWNIKOW ZA POMOCA MASZYN. MANIPULATORY ORA
MAGANIA DZIALAN NAWIELU ETAPACH PROCESOW PRODUKCYJNYC
W LINIACH ORAZ GNIAZDACH 0BROBCZYCH, MOCOWANIAL 0DMOCOW

-

i mechatronice

LOWYCH WYMUSZA CIAGLY POSTEP W DZIEDZINIE ROZWOJU
NNOSCI MANIPULACYINE WYKONYWANE PRZEZ

7 ROBOTY PRZEMYSLOWE StUZA DO WSPO-
H, M.IN. ORIENTAC)I PRZEDMIOTOW
ANIA DETALI Z WRZECION OBRA-

BIAREK STEROWANYCH NUMERYCZNIE CNC, PAKOWANIA ELEMENTOW, POLFABRYKATOW ORAZ GOTO-

WYCH WYROBOW.

TEKST: DR INZ. MARIUSZ HETMANCZYK, CENTRUM SZKOLEN INZYNIERSKICH EMT-SYSTE

0GOLNA KLASYFIKAUA
CHWYTAKOW PRZEMYSLOWYCH

Chwytak jest urzadzeniem stuzacym do
manipulacji detalami na roznych etapach pro-
cesu technologicznego, najczesciej przy uzyciu
robota przemystowego. Manipulacja obgjmuje
natomiast ogdt czynnosc wykonywanych przez
czlowieka lub maszyng, W celu whasciwego roz-
rieszczenia (w tym wykonania przemieszczen
finiowych, obrotow o zadany kat oraz polacze-
nia tych ruchow) przedmiotow lub narzedzi
w przestrzen roboczej maszyny lub urzadzenia.

Chwytaki nalezg do najbardziej rozwinig-
tej grupy narzedzi zrobotyzowane] produkdi,
2 ich Zlozonosé konstrukeyjna powoduje, e
sg traktowane jako osobne ogniwo kinema-
tyczne robota.

Chwytak dotaczany jest do ostatniego
ogniwa fancucha kinematycznego (do tzw.
kigci) za pomocy specjalnych adapterow. Na
rys. 1. przedstawiono ogolny schernat blokowy
chwytaka robota przemysiowego.

Podziatu chwytakow mozna dokonac pod
wzgledem wielu kryteriaw (rys. 2) istotnych
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z punkiu widzenia funkcjonalnosci oraz wyrna-

gan procesu przemystowego.

Do zalet pneumatyczﬂych chwytakow
przemystowych mozna zaliczyc&:

o prostote, Zwartosc oraz roznorodnost
konstrukgji,

O niski koszt zakupu, serwisu oraz wykonania
dodatkowego oprzyrzadowania,

o trwaloic i niezawodnosc dziatania,

o prostote sterowania parametrami pracy
(sitq chwytu —zmiana wartoéd cisnienia,
predkoscia ruchu koricowek chwytnych -
diawienie natezenia przeplywu czynnika
roboczego),

o niskg mase (czynnik szczegolnie istotny
w aplikacjach z uzyciem robotow prze-
mystowych pracujacych przy wysakich
predkosdach ruchu, a coza tymidzie Zwiek-
szonych wartosciach sit bezwtadnosci).

Wada napgdu pneumatycznego jest
Scidliwoice sprezonego powietrza, €o stanowi
zagrozenie przy oddziatywaniach si dynamicz-
nych oraz adérodkowych, W celu usuniecia

MS SP.Z0.0. EMT: 1

SYSTEMS

=

tej niedogodnosd mozna zastosowac precy-
zyjne regulatory ciénienia (utrzymujace stata
wartosc cisnienia w przewodach zasilajacych
naped chwytaka oraz komorach sifownika)
|ub zastosowac naped pneumohydrauliczny.

ZASTOSOWANIE
PNEUMATYCZNYCH
CHWYTAKOW PRZEMYSLOWYCH

ZE SZTYWNYMI KONCOWKAMI
CHWYTNYMI

Pole zastosowan tej grupy chwyta-
kow miesci sie w zakresie kazdej aplikadji
przemystowej, w krorej uzywane 53 roboty
lub manipulatory przemysiowe. Ponadto
w zaleznodci od charakteru uchwycenia
obiektu manipulowanego, mozliwy jest
wybor w postaci chwytu:

o silowego —wywarcie na obiekt sity pozwa-
lajacej na swobodne przemieszczanie
obiektu (elementy wykonane 2 materiatow
nieodksztalcalnych i/lub matej masie),

o ksztattowego - odebranie mozliwos ruchu
(tzw. stopni swobody) rnanipulowanemu

Zriiennodcia ksztaltow oraz masy detali, Zasto-

System sensoryczny chwytaka
(montowany opcjonalnie)

l A [}
] Y
Uktad Uktad
napedowy wykonawczy

| dern struktury mechanizmu wykonawczego,

sowanie uniwersalnych systemow mocowan

chwytakow pozwala na automatyczng zmiang

zespolu dostosowanego do konkretnego etapu

obrébki lub montazu.
Wybdr odmiany chwwytaka (rys. 3) pod wzgle-

w polgczeniu mozliwoécia wykonania dowol-

N Uktad
przeniesienia napedu

RYS. 1. Schemat blokowy chwytaka

obiektowi, za pomoca odpowiednio uksztat-
towanych koncowek chwytnych,

konstrukcja ramion O

o ksztaltowo-sitowego — polaczenie dwoch
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rzalnoéc uchwycenia manipulowanego obiektu.

Na bazie przegladu rynku chwytakow
preumatycznych mozna stwierdzic, ze udzwig
chwytakow z koricowkami sztywnyni dochodzi
do kilkudziesieciu kilogramow (przy cisnieniu
zasilajacym o wartosci 6 bar).

Warto takze 2wrocic uwage, e sita chwytu

e zawsze jest rowna sile osiaganej na tloczysku

wymienionych metod, tzn. czesciowe moze skutkowa€ znaczgcym wzrostem |

ograniczenie mozliwodci ruchu (za pomocs
koncawek chwytnych) oraz jednoczesne
wywarcie sity w kierunkach, w ktorych
mozliwy jest ruch detalu. nego ksztaltu koricawek chwytnych umozliwia
przenoszenie elementéw o zrdznicowanych
Manipulacja pomiedzy kolejnymi etapari postaciach geometrycznych (w tym nieregu-

procesu przemyslowego rnoze wiazac sie zsiing larnych), z jednoczesnym zachowaniem powta-
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skutecznej sity chwytu.

sitownika, Odpowiednia konstrukcja ramion oraz
podparcie dzwigni moga skutkowad Znaczacyrm
wzrostern skutecznej sity chwytu. Wzory do
wstepnego okreslenia typowych konfiguracji
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mozna znaleZ¢ w katalogach producentow, co
znacznie skraca czas doboru,

Dzieki zastosowaniu nowoczesnej techniki
napedowe] osiggana powtarzalnosc pozycjo-
nowania chwytakow wynosi £0,01 mm.

Konstrukcje modutowe umozliwiajg opra-
cowanie konfiguracji jednostek z dodatkowym
obrotowym madutermn chwytaka. Takie rozwia-
zanie pozwala na zmiane potozenia katowego
koncowek chwytnych w przestrzeni roboczej,
co znacznie ulatwia proces orientacji czesci
chwytnej wzglederm manipulowanego obiektu.

Wykonania specjalne znajdujg zastosowanie
w technice spozywczej oraz farmaceutycznej,
W polaczeniu z precyzyjnym pozycjonowaniem
manipulatoréw (epartym o technike propor-
cjonalng) oraz czujnikami potozenia, mozliwe
jest budowanie jednostek manipulacyjnych
o wysokie] powtarzalnosci ruchdw oraz matym
Zuzyciu powietrza,

CHWYTAKI PODCISNIENIOWE

]anhfiﬂ.. dziala Chwytakow | N "'LI

= L I'w
| Satiiesoo s
Uktad napgdowy

S enis doadatt 1
—I Urzadzenia sensoryczne l
—Czujnik dotyku

—{ Mechanizmy pomocnicze|

J PNEUMAT
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Ruch silownika

Ruch konicowek chwytnych

RYS. 3. Najczesciej spotykane rozwigzania tafcuchdw kinematycznych chwyta-
kow pneumatycznych: a, c) o nozycowym ruchu koficiwek chwytnych oraz
uktadami dzwigni (naped za pomocg sitownika jedno- lub dwustronnega
dziatanla z jednostronnym tioczyskiem), b, f, ) o imadiowym ruchu koncé-
wek chwytnych, d) z sitownikiem wahadlowym (Kkat rozwarcia szczek 180°)

Wazna grupe stanowig chwytaki podcisnie-

niowe, oferowane najczesciej jako urzadzenia

Koncowki spretyste
Koncowki elastyczne

modutowe. Dzieki takig] konstrukgji mozliwe stafo
sie dostosowanie rozmieszczenia elementow
chwytnych (przyssawek, harmonijek itp) do
zmiennych warunkow produkgii.

Wérdd wielu grup tych urzadzen mozna
spotkac: .
o podnosniki cisnieniowe (przyssawkowe, |

harmenijkowe) - przemieszczanie, zmiana

System mocowania

RYS. 2. Kryteria podziatu chwytakdw robotéw przemystowych

TAB. 1. Zestawienie kryteriow doboru chwytaka istotnych ze wzgledu na cechy manipulowanego detalu
Parametry Wiasciwosci

geometryczne powierzchni
koncowek chwytnych - korcowek chwytnych

[0 S0 Ry | 4 Sposdb uchwycenia | Ksztalt koncowek
obiektu chwytnych

|
|
Sita rozwijana przez ~ Czujniki |
zespol napedowy |

OBIEKT

Masa
Polozenie srodka

cigzkosci

Momenty
bezwladnosci

Ksztatt

Parametry
geometryczne
Tolerancje wykonawcze
powierzchni
uchwycenia
Wiasnoscl powierzchni
uchwycenia
Sztywnosc
Odpornosé na sity
zewnegtrzne
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pozydji katowe] oraz orientacja fadunkdw
(min. do transportu szkla, wspomagania
pracownikow na stanowiskach montazu,
przemieszczania miedzystanowiskowego
poffabrykatow); moZliwe jest podnoszenie
elementow o strukturze porowatej oraz prze-
puszczajacych powietrze (m.in. opakowania
kartonowe i papierowe, plyty widrowe,
a takze materiatow nieprzepuszczalnych
(szkto, dowolne tworzywa konstrukcyjne);

O zawiesia oraz trawersy poddisnieniowe —

wykonywane w odmianach konstrukeyj-
nych do transportu poziomego, przechy-
lania (w zakresie do 90°) oraz obracania
fadunkow; w wiekszosci przypadkdw obrat
wykonywany jest przez silnik elektryczny;
w przypadku trawers podcisnieniowych
wartosé udzwigu moze dochodzié do
kilkudziesieciu ton;

O chwytaki do robotow przemystowych -

wystepuja w odmianach modutowych,
powierzchniowych, przyssawkowych oraz
specjalnych; w wyniku réinorodnosa kon-
strukdji ich zastosowanie jest praktycznie
nieograniczone (m.n. paletyzacja, depale-
tyzacja, przenoszenie elementdw o skom-
plikowanych ksztattach oraz wykonanych
z kruchych materiatow);

O chwytaki kielichowe membranowe oraz
listwowe — znajdujg zastosowanie w branzy
spozywcze] do przenoszenia opakowarn
wykonanych ze szkla lub tworzywa;

O sprzegla podcisnieniowe do automatycznej
wymiany chwytakow - wspomagajace proces
zmiany narzedziw produkdji zautomatyzowa-
nej, cecha charakterystyczna tych urzadzen
jest usprawnienie pracesu produkcyjnego,
mozliwose obrobki réznymi narzedziami
zZlokalizowanymi w magazynie robota oraz
zwiekszenie bezpieczeristwa pracy operatorow,

LITERATURA

Werod urzadzen podcisnieniowych warto
takze wspomniec o stolach montazowych (do
montazu stancwiskowego oraz dedykowanych
do obrabiarek numerycznych CNC), a takze
o poddisnieniowych wozkach manipulacyjnych,

Podstawowymi parametrami doboru chwy-
taka podcisnieniowego s masa przenoszonego
elementu, parametry zwigzane z dynamika
ruchu (predkosc, przyspieszenie manipulowa-
nego elementu), faktura powierzchni, gabaryty
przemieszczanego obiektu oraz wiotkosd,
temperatura, warunki Srodowiskowe (zapyle-
nie, obecnosc srodkow smarnych) oraz kryteria
jakosciowe (zywotnosc podzespotow chwytaka
w danych warunkach, koszty zwigzane z eks-
ploatacja i serwisem).

PODSUMOWANIE

Najczestsza aplikacia zastosowar chwyta-
kow sg w raboty przemystowe lub dedykowane
manipulatory, co w polgczeniu z automatyczng
zmiang chwytakow zapewnia otrzymanie w pefni
Zautomatyzowaneqgo procesu manipulacji. Pro-
ducenci chwytakow oferujg szerokie spektrum
opcji umozliwiajacych wybor urzadzenia dopa-
sowanego parametrami do wymagan procesd.

Podcisnieniowe chwytaki przemystowe
wspieraja takze dziedziny przemystu, w ktdrych
nie istnieje mozliwosc zastapienia czynnosci
manualnych wykonywanych przez pracownikow,
Do przedmiotow o nieregularnych ksztattach
stosuje sie takze muskuly pneumatyczne lub
chwytaki z koricowkami podatnymi (materialy
o wysokie] podatnosci i kruchosci). m
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