Masurarea sculei

5. Masurarea sculei

Masurarea (calibrarea) sculei

Ce inseamna masurarea (calibrarea) sculei?

Sculei i se atageaza
un sistem de coordonate carteziene
cu o origine a sistemului intr-un
punct de referintd definit de ¢ &tre
utilizator.
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Masurarea (calibrarea) sculei

Ce avantaje se obtin prin masurarea sculei?

Vitezd comandata pe traiectoria sculei

Orientare

Vo,

Directie de prelucrare (strivire) a sculei
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Masurarea sculei

Scopul masurarii sculei (TCP)

Miscare cu taste

&

sau utilizand
Mouse-ul
6D

&

Reorientarea dupa varful
sculei (TCP) A "h
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Exemplu de reorientare

» Scula poate fi orientata in orice
punct din spatiu in jurul TCP-ului
fara a modifica pozitia varfului
sculei.
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Masurarea sculei

Conceptul masurarii sculei (directia de prelucrare/strivire a sculei)

Deplasare manuala
cu tastele pentru
comanda mig carii

=

sau mouse 6D

/
)/ "'iw ORLD
! H
¥ :
+XTooI ‘i..
— a e
Deplasare pe traiectorie liniaré +Xw orLD +YworLD

pe directia de prelucrare
a sculei (axa X)
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Exemplu pentru deplasarea pe directia de prelucrare a sculei

* Acumulatorul de piese nu este
ajustat in raport cu sistemul de
referinta atagat bazei robotului
Daca se doreste deplasarea
robotului in punctul de preluare al
piesei in raport cu sistemul de
coordonate atagat bazei robotului,
sunt necesare miscari dupa mai
multe axe ale sistemului de
coordonate
» Cu o scula masurata se poate utiliza
directia de prelucrare (strivire) a
sculei pentru deplasare

YW orld
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Masurarea sculei

Conceptul de masurare a sculei (viteza comandata pe traiectorie)

Functionarea in program

4

Viteza programata de
deplasare, in m/s, va fi
realizata de-a lungul
traiectoriei TCP
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5.1 Sumar al masurarii sculei

Generalitati privind etapele masurarii sculei

Etapa 1:
Stabilirra TCP in raport cu sistemul

de coordonate atagat flansei

TCP inainte
de masurarea
sculei

Etapa 2:
Determinarea rotatiei relative a sistemului de
coordonate atagat sculei fatd de sistemul
de coordonate atagat flansei

Flange

TCP dupa
masurarea z
sculei

X

Tool
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Masurarea sculei

Metode aplicate masurarii sculei

[ 1. Mésurarea TCP ]

nd |
J‘Yﬂ Ce P
sau . -

XY Z - 4-Puncte XY Z - Referinta

[ 2. Masurarea orientarii ]

sau sau

ABC-Bazi 5D AB Q---Bg. z3 6D A B C-2-Puncte
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5.2 Masurarea TCP-ului
5.2.1 Metoda XYZ-4 puncte

Metoda XYZ-4 puncte

La metoda XYZ-4 puncte se va deplasa punctul caracteristic al sculei (TCP)
din 4 directii diferite spre un punct de referinfa.

Punctul TCP al sculei se poate calcula apoi in functie de pozitiile si situdrile
diferite ale flangei.
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Masurarea sculei

Schema metodei XYZ-4 puncte

Sculd de » Deplasarea spre punctul
dimensiuni referintd cu scula in 4
e — “ P1 ’ODZ()antéﬁ diferite (P1 pans la

P4 ' LY * Recomandare: ultima
. Pag orientare a sculei (P4) se va
¢’ regla astfel incat +X. sa&
¥ ‘\ corespundd cu direcfia (pe
p & ” verticald) Ly .

P3 \
P2, Important: orientarile
o corespunzaétoare situdrilor
referints diferite ale sculei trebuie sa
: \ d fie suficient de departe una de

cealalta

v Micsorati viteza de deplasare a sculei in zona punctului de
referinta pentru a diminua probabilitatea producerii strivirilor.
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5.2.2 Metoda XYZ-referinta

Metoda XYZ-referinta

La metoda XYZ-referinta se obtin datele referitoare la TCP prin comparatie
cu un punct cunoscut de pe flansa mecanismului de orientare al robotului.

Punct pe Sculéd de
flangé de . B 4 dimensiuni
coordonate R necunoscute
cunoscute
Punct de _/I Punct de
referinta referinta

Coordonatele pozitiei necunoscute a TCP-ului se pot calcula din diferitele
pozitii i orientan ale flangei robotului si din coordonatele cunoscute ale
punctului.
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Masurarea sculei

Exemplu la metoda XYZ-referinta
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Flansé de interfata
robot-sculd ca scula de
referinta

TCP-ul calibrat
(maésurat) cu valorle
urmétoare: X=50; Y=0;
Z=0

Exemplu la metoda XYZ-referinta
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Flansé de interfata
robot-sculé
ca scula de referinfa

Punctul TCP calibrat
(mésurat) trebuie adus
in punctul de referinta
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Masurarea sculei

Exemplu la metoda XYZ-referinta

Scula nr. 3
arzator

forch

Hoe totodosenessot ot
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Dupéa ce s-a atins punctul de
referinta, controlerul va
calcula coordonatele TCP-
ului.
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5.3 Mdsurarea orientdrii

5.3.1 Metoda ABC-bazdi 5D

Metoda ABC-baza 5D

Conditie:

Xeouw (X700)) Paraleld cu
Zbazé (ZWOrId)

Prin aceastd metoda scula trebuie
sd fie instalata (orientatd) cu directia
de actiune in directia axei Z a
sistemului atasat bazei robotului.
Aceasta metoda de calibrare
(masurare) a sculei este aplicata
dacd pentru  pozitionarea  si
manipularea sculei este necesara
numai directia de actiune a sculei

ZWorld

XWorId
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(directia de strivire, pe verticald), de
exemplu: la sudarea MIG /MAG,
taierea cu laser sau cu jet de apa
sub inalta presiune.

Yw,

orld
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