Prioritati tehnologice in economia romaneasca

Utilizarea robotilor industriali
la fabricarea autovehiculelor militare

1. Roboti industriali in industria automobilelor

utomatizarea si robotizarea au devenit un factor
decisiv de dezvoltare in industria fiecarei tari.
Fara a mai socoti impactul avut asupra cresterii
productivitatii muncii, ele imprima un puternic impuls
imbunatatirii conditiilor de munca (in special celor
monotone sau periculoase), intdririi controlului asupra
sigurantei In functionare a instalatiilor industriale,
contribuind la economisirea de energie si de materii
prime, la optimizarea costurilor de infrastructurd si a
stocurilor, la realizarea unor operatii de productie
complexe si, de asemenea, la cresterea calitatii
produselor si serviciilor.
Principalele domenii de aplicare a
industriali 1n industria automobilelor sunt:
e automatizarea unor operatii tehnologice realizate pe
echipamente tehnologice universale si specializate;
e automatizarea asamblarii si demontarii unor sisteme;
sortarii si transferului

robotilor

e automatizarea depozitarii,
pieselor;

e realizarea unor operatii specifice (sudurd, vopsire,
acoperiri cu materiale, debitare);

e automatizarea completd a productiei utilizandu-se
calculatoarele de proces ce comanda linii de roboti si
manipulatoare;

e Incarcarea si descarcarea diferitelor masini ca: masini
de formare prin injectie, prese, strunguri si masini de
turnat.

Utilizarea robotilor in procesele de sudare reprezinta
una din cele mai spectaculoase aplicatii ale robotilor in
industria  constructoare de automobile, permitand
liniilor de fabricatie. Acesti roboti pot realiza suduri
uniforme, de calitate, fiind eficienti atat in productia de
serie mare, cat si in cea de serie mica si mijlocie.

Robotii industriali sunt utilizati si In sectoarele de
prelucrari la cald. Acestia au fost introdusi in turnatorii
pentru: descarcarea si incarcarea formelor de pe mijloacele
de transport; scoaterea nisipului liber din forme;
amplasarea filtrelor de turnare sau a suporturilor pentru
miezuri; turnarea sub presiune sau turnarea in lingouri. Se
tinde la o extindere a aplicarii robotilor in turnatorii, cum
ar fi la tdierea prin sudurd, alimentarea cuptoarelor,
slefuirea si sablarea pieselor turnate.

Economia ® 1/2003

Robotii se folosesc, de asemenea, la depunerea straturilor
de protectie galvanica si a straturilor de lac la vopsire. Aplicarea
robotilor la aceste operatii a permis scoaterea operatorului din
atmosfera daunatoare si marirea productivitatii muncii.

Figura 1 Robot JK P6 pentru sudura

2. Caracteristici ale robotilor utilizati in industria
automobilelor

Implementarea liniilor de fabricatie flexibile presupune
realizarea unui studiu complex, realizat de catre echipe
interdisciplinare, care includ specialisti din toate
compartimentele unei intreprinderi. Acest studiu presupune
parcurgerea unor etape obligatorii (identificarea §i analiza
problemei, stabilirea clara a obiectivelor studiului, evaluarea si
analiza alternativelor, modelarea sistemului implementat,
instalare si testare etc.). O etapa importantd o constituie
alegerea robotilor care sa echipeze linia, astfel incat sa
satisfacd cerintele impuse. Pentru aceasta trebuie cunoscute
unele caracteristici ale robotilor: dimensiunile, valorile
deplasarilor realizabile, precizia, repetabilitatea, numarul de
grade de libertate, tipul de actionare, greutatea robotului,
volumul spatiului de lucru, capacitatea sistemului de comanda
si control, viteza, sarcina transportabild, conditiile de lucru etc.
in figura 2 sunt prezentate schemele cinematice ale robotilor
industriali utilizati in constructia de automobile evidentiindu-

tip.
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Figura 2 Tipuri de roboti utilizati in industria automobilelor

Spre exemplu, tipul 1 (TTT), este utilizat in general = amplasarea robotului pe un suport mobil, care sd-1 deplaseze
pentru operatiuni desfasurate in spatii deschise, cum ar fi ~ de exemplu de-a lungul unei linii.
manipularea si aranjarea pieselor. In prezent, cel mai in tabelul 1 sunt prezentate citeva variante de amplasare
utilizat este tipul 5 (RRR). Spatiul de lucru depinde de  si domenii de utilizare a robotilor in constructia de
lungimea elementelor robotului si poate fi extins, prin  automobile.

Tabelul 1

Tip Amplasare Descriere

R Roboti de dimensiuni reduse, utilizati pentru asamblarea
elementelor de dimensiuni medii. Sunt utilizate toate variantele
cinematice prezentate. Activitatea operatorului uman se rezuma la
supravegherea activitatii.

Roboti de tip macara, liniari, pentru selectarea, aranjarea si
manipularea pieselor. Activitatea operatorului uman este necesara
pentru aprovizionarea postului de lucru cu piese.
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Tip Amplasare Descriere
Roboti care se pot deplasa liniar, utilizati pentru sudura continud a
@ pieselor de dimensiuni mari. Sunt utilizate toate variantele
cinematice prezentate. Activitatea operatorului uman este necesara
3 % {] pentru aprovizionare si eliminarea eventualelor probleme de
B programare.
Oe
[ Roboti care nu se deplaseaza, utilizati pentru alimentarea masinilor
unelte sau pentru sudura. Sunt utilizate toate variantele cinematice
prezentate. Activitatea operatorului uman este necesard pentru
4 aprovizionare si eliminarea eventualelor probleme de programare.
Celula de fabricatie cu mai multi roboti. Robotii executd
manipularea si vopsirea pieselor. Activitatea operatorului uman este
5 necesara pentru supraveghere, programare §i eliminarea
i defectiunilor.
Tendinta actuald este spre o dotare mai bund cu
mijloace senzoriale ale robotilor, cat si utilizarea lor Transportoare
diversificata in sisteme flexibile robotizate. Scopul Roboti
cercetarilor pe aceste sisteme flexibile este atingerea T%%i g,g_?_;f_ .
integririi, folosind comenzi date de la calculatoare . '1____ 9 1L ©
privind derularea intregului proces de productie, o li! 92 929 9 00—
incepand de la proiectare si terminind cu montajul. —® © _f”‘ ® o © 0 0 @
in figura 3 este prezentati schematic o structurd 8ot _ﬁfg‘ié""?ﬁ”ﬁj ° © © §-—
flexibila pentru sudarea caroseriei la automobile. in partea CAROSERIE ‘l“’g }3,_&,’5:_@{ & ¢
din stanga este zona de fixare preliminard pe linii de
premontare (linia A un tip de caroserie, linia B un alt tip), Figura 3 Structura flexibila pentru sudarea
iar in dreapta este sistemul flexibil de sudurd pe trei linii caroseriei
cu roboti industriali programabili).

3. Elemente specifice fabricatiei autovehiculelor
militare

Este cunoscut faptul ca, din punct vedere economic,
realizarea liniilor de fabricatie flexibile robotizate este
foarte costisitoare. Pentru rentabilizare, acestea impun o
productie de serie mare. Spre deosebire de productia
civila, autovehiculele militare sunt produse, in general, In
serie micd sau mijlocie. Totusi, pe plan mondial se
constatd o tendinta de utilizare a robotilor industriali si in
cazul intreprinderilor cu o astfel de productie. Aceasta
presupune modificari frecvente ale reglajelor, o
flexibilitate sporitd, un sistem senzorial si de pozitionare
imbunatatit, o reprogramare si o reutilare rapida, o buna
organizare a succesiunii operatiilor etc.
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Analizand dezvoltarea productiei de autovehicule militare
se evidentiaza doud elemente ce creeaza cadrul necesar pentru
introducerea sistemelor robotizate 1in fabricarea acestor
autovehicule:

1. Necesitatea manipularii si controlului unor piese de
dimensiuni mari, cum ar fi carcasa blindata (realizatd prin
sudurd din plici de otel) §i turela. In fapt, automatizarea
reprezintd singura alternativa viabild pentru manevrarea acestor
ansambluri (in figurile 4 si 5 sunt prezentate o linie de fabricatie
a carcasei blindate, respectiv un post de lucru automatizat
pentru controlul acesteia).
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Figura_4 Linie de fabricatie a carcasei bifndate

2. Tendinta de realizare a unor familii de vehicule, in
constructie modularizata in scopul reducerii necesarului
de spijin logistic. Aceste familii de vehicule prezintd o
parte comunda (motor, transmisie, carcasa blindata,
suspensie etc.) si module specializate pentru indeplinirea
anumitor misiuni. Aceastd modularizare conduce la
cresterea necesarului de subansambluri tipizate.

Astfel, in figura 6 este prezentatd o celuld robotizata
pentru montajul motoarelor, o astfel de celula
automatizatd putdnd fi implementata in liniile de montaj,
oferind avantajul unei flexibilitati ridicate.

Figura 6 Celuli robotizati pentru montajul
motorului

Cei doi roboti lucreaza impreuna de o parte si de alta
a linei de transfer pe care se deplaseaza blocul motor fixat
pe paleta de transfer. Primul robot este alimentat cu
piesele necesare pentru montaj, iar cel de-al doilea
efectueaza asamblarile cu surub. Robotii schimba automat
sculele necesare operatiei de asamblare si dispozitivele de
apucare a pieselor.

4. Concluzii

Utilizarea robotilor industriali este motivatd de doud
seturi de criterii: tehnico-economice si sociale. Criteriile
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tehnico-economice urmaresc 1n special cresterea eficientei
procesului de productie prin reducerea costurilor. Criteriile
sociale se referda la conditiile de munca, la caracterul si
complexitatea muncii (gradul de periculozitate al locului de
munca, solicitarea fizica si psihica, munca in medii nocive etc.).
Analizand procesul de fabricatie a autovehiculelor militare se
poate observa ca ambele seturi de criterii pot fi invocate pentru
utilizarea robotilor industriali in acest proces.

Astfel, criteriile tehnico-economice impun realizarea unor
celule flexibile de fabricatie pentru unele subansamble fabricate
in serie medie sau mare (spre exemplu, fabricarea motoarelor,
tinand cont de tendinta de realizare a unei familii de motoare,
care sa echipeze majoritatea vehiculelor din dotarea unei
armate). Criteriile sociale impun automatizarea dacé tinem cont
de dimensiunile pieselor necesar a fi manipulate si de precizia
necesard in executarea acestora.

Sef lucrari dr. ing. Danut GROSU,
Academia Tehnica Militard
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