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Streszezenie

W pracy przedstawiono projekt urzadzenia spawalniczego do naktadania spoin w spo-
s6b obrotowy. Przy projektowaniu wykorzystano system CAD Autodesk Inventor. Urza-
dzenie ma plynna regulacje obrotow za sprawg przemiennika czgstotliwosci popularnie
nazywanego falownikiem. W publikacji zaprezentowano rowniez techniczne mozliwosci
urzgdzenia.

1. WPROWADZENIE

Przyjeto zatozenie, ze manipulator jest cz¢sciag mechaniczng przeznaczong do reali-
zacji nicktorych funkeji konczyn gornych cztowicka [1]. Kazde stanowisko spawalnicze
jest indywidualne, co wynika z réznorodnosci spawanych elementow. Typowe zroboty-
zowane stanowisko sktada si¢ z:
¢ robota przcmystowego,

o 7rodia pradu,
¢ podajnika drutu.
e urzadzen peryferyjnych (manipulatora),

W ostatnich latach obserwuje si¢ znaczny rozwdj w budowic urzadzen manipula-
cyjnych robotéw spawalniczych. ktore odgrywaja bardzo istotng role. Umozliwiajg
rozszerzenie mozliwosci kinematyveznych robota (zwigkszajg liczbg stopni swobody).
Dobor urzgdzenia pozycjonujaco-manipulacyjnego jest uzalezniony od spawanych
clementow [2]. Przyklad urzagdzen peryferyjnych przedstawiono na rysunku 1.

Rys. | Zestaw urzadzen peryferyjnych. oferowanych jako wyposazenie robotow spawalniczych przez
firme Closs: a) ukfad pozycjonowania katowego, b) obrotnica, ¢) obrotnica z zespolem prze-
suwu liniowego. d) stot obrotowy, ¢) dwie obrotnice z zespotem przesuwu liniowego [2]
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3. ANALIZA MANIPULATORA

Wykres (rys. 5) przedstawia fragment charakterystyki manipulatora. Brak prze-
kfadni zmniejszajacej znacznie podniésiby czas jednego obrotu stolu, co bytoby niepo-
zadane w procesic spawania i znacznie zawgziloby uniwersalnosé urzadzenia.
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Rys. 5. Wyniki pomiaréw czasu obrotu stolu w odnicsicniu do nastawionej czgstotliwosei na
wyjsciu falownika

4. WNIOSKI

Zaprojektowany manipulator ma wiele zastosowan. Srednica elementow. ktore
mozna spawac, wynosi od kilku milimetrow do kilkunastu centymetréw. Falownik
(przemiennik czgstotliwosei) pozwolil na uzyskanie piynnej regulacji obrotow stotu.
Zastosowana przektadnia zmnicjszajaca obroty stotu zdecydowanic zwigksza zakres
zastosowania, poniewaz wraz ze wzrostem srednicy rosnic predkos¢ obwodowa. ktéra
nic powinna by¢ zbyt duza. Urzadzenie pracuje stabilnic i sprawdza si¢ przy produkeji
seryjnej.
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DESIGN — CONSTRUCTION WELDING MANIPULATOR

Summary

Designed manipulator has a wide range of applications. Diameters of components, which
may be welded, are from a few millimeters to several centimeters. Inverter (frequency
converter) allows to obtain smooth rotation adjustments of the table. Applied transmission
decreases table rotations but the range of the application is decidedly better  when the di-
amcter increases the peripheral speed (which shouldn’t be too high) also increases. The
mechanism works stably and it is good for serial production.



