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Reja: 
20.1. Pavandlab ishlab chiqarishda qo‘llaniladigan sanoat robotlari. 
20.2. Robot manipulatorini boshqarish tizimlari. 
20.3. Robot qo‘lida o‘rnatiladigan uskunalar. 
 
20.1. Pavandlab ishlab chiqarishda qo‘llaniladigan sanoat robotlari 
 
Ishlab chiqarishni mexanizasiyalash va avtomatlashtirishda oqimli va avtomatik liniyalar, shuningdek har xil maxsus qurilma va moslamalar qo‘llanilib, bular asosan ko‘p seriyali ishlab chiqarishda ishlatiladi. Lekin payvandlanadigan buyumlar asosiy qismi seriyali miqdorda ishlab chiqariladi. Bunday sharoitda an’anaviy usullar bilan kompleks mexanizasiyalash va avtomatlashtirish qiyinchilik tug‘diradi, buning natijasida esa ish unumdorligi pasayadi, qo‘l mehnati esa ko‘payadi. 
 
[image: ] 
 
20.1-rasm. Inson qo‘li olti darajali harakatlanishga ega       Yig‘ish-payvandlash ishlarida robot texnikasini qo‘llash bilan qo‘l mehnatini qisqartirishga erishish mumkin. Olti darajali harakatlanishga esa universal robotlar yordamida har xil operasiyalarni avtomatlashtirishga erishish mumkin, texnologik jarayonni qayta qurish tezligi esa ishlab chiqarilayotgan mahsulotni tez o‘zgartirish imkonini beradi (20.2rasm).   
Payvandlashda qo‘llaniladigan sanoat robotlari universal hisoblanib, har xil turdagi konstruksiyalarni tayyorlashda yig‘ish, payvandlash va transport operatsiyalarini bajarishga moslashgan bo‘ladi. Bu robotlarni texnologik qobiliyati quyidagi ko‘rsatkichlar bilan tavsiflanadi: kinematik sxema, harakatlanish darajasi soni va yuk ko‘taruvchanligi, ish zonasi shakli va o‘lchamlari, holat aniqligi, yuritma tavsifi va boshqarish tizimi turi. Sanoat robotlari uch harakatlanish darajasiga ega bo‘lib, to‘g‘ri chiziqli, silindrik, sferik va sharnirli koordinata sistemasi asosida harakatlanadi. (20.2-rasm). Bu uch kinematik sxemaga qo‘shimcha ravishda asbob uskunani fazoda joylashishini ta‘minlovchi harakatlanish darajalari ko‘zda tutiladi (20.3-rasm). 
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20.2-rasm. Sanoat robotlarini kinematik tuzilishi: a-aylanma; I-ilgarilanma harakat  
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20.3-rasm. Payvandlashda qo‘llaniladigan sanoat robotlari kinematik tuzilishi: 
a-to‘g‘ri chiziqli; b,d-silindrik; e-sharnirli 
To‘g‘ri chiziqli kinematik sxema bo‘yicha uch asosiy ilgarilama va ikki qo‘shimcha aylanma harakat amalga oshiriladi. Silindrik sxema bo‘yicha bir aylanma va ikki ilgarilama harakatlanish asosiy va qo‘shimcha bir aylanma harakat amalga oshiriladi. 20.3-rasmdagi boshqa bir silindrik sxema bo‘yicha ikki aylanma va bir ilgarilama harakat asosiy va ikki aylanma harakat qo‘shimcha hisoblanadi. Sharnirli kinematik sxema bo‘yicha uch asosiy va ikki yoki uch qo‘shimcha aylanma harakat amalga oshiriladi. Rasmdagi raqamlar robotning harakatlanish darajasini bildiradi. Yig‘ish va transport operasiyalarini bajarishda harakatlanish darajasi kichik bo‘lgan robotlardan foydalansa bo‘ladi. Bu esa nisbatan sodda kinematik sxemalarni qo‘llash imkonini beradi.  
Yoyli payvandlashda qo‘llaniladigan sanoat robotlari konstruksiyasi yuqori darajada bikrlik, luftsiz ishlash, tinch ishqalanish va notekis harakatlanish qiymatlari minimal darajada bo‘lishi talab etiladi. Bu talablarga sharnirli kinematik sxemaga ega kichik sanoat robotlari javob beradi. Kontaktli payvandlashda ham sharnirli kinematik sxemaga ega sanoat robotlari qo‘llaniladi, lekin bu holda robot konsruktsiyasi katta yuk ko‘tarish qobiliyatiga ega bo‘lishi kerak. Sanoat robotlarida pnevmatik, gidravlik va elektromexanik yuritmalar qo‘llaniladi. Elektrmexanik yuritmalar murakkab luftsiz reduktorlarni qo‘llashni talab etadi, lekin ular tez harakatlanish va aniqlikni ta’minlaydi, xizmat ko‘rsatish esa sodda hisoblanadi.  
 
20.2. Robot manipulyatorini boshqarish tizimlari 
 
Sanoat robotlarini boshqarish tizimlari siklli, pozision va konturli turlari bo‘ladi. Robotlarni boshqarish tizimlari ichida sikilli boshqarish tizimi eng sodda hisoblananib, buyruqlarni aniq ketma-ketlik bilan uzatishga asoslangan. siklli boshqarish tizimiga ega sanoat robotlari detallarni yig‘ishda, ko‘tarish-tushirish, transport va omborxona ishlarida qo‘llaniladi. 
Pozision boshqarish tizimi sanoat robotiga buyruqlarni ketma-ket berish bilan birga uning har bir bo‘lagi holatini belgilab beradi. Pozision boshqarish tizimi katta miqdordagi pozision nuqtalar orasida harakatlanishni ta’minlaydi (20.4-rasm). Bunda ikki chiziq orasidagi harakat egri chiziqdan iborat bo‘lishi mumkin. Robot har bir harakatdan so‘ng to‘xtab, song harakatni davom ettirsa, bir pozitsiyali tizim deb nomlanadi. Ko‘p pozitsiyali boshqarish tizimi oraliq nuqtalarni to‘xtovsiz bir xil tezlikda o‘tish imkonini beradi. 
Konturli boshqarish tizimi robot manipulyatorini uzluksiz trayektoriya bo‘ylab harakatlanishini ta’minlaydi. Boshqarish tizimi mexanizm holatini belgilash bilan birga manipulatorga o‘rnatilgan uskuna harakatlanish tezligini boshqaradi. Bunday boshqarish tizimi yoyli payvandlashni amalga oshiruvchi robotlarda qo‘llaniladi. Sanoat robotlari asbob uskuna uchun manipulator vazifasini o‘taydi.  
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20.4-rasm. Robotlarni boshqarish tizimlari: 
a-pozitsion; b-ko‘ppozitsiyali; d-konturli 
 
Robotning ish vazifasiga qarab, uning qo‘liga qisish qurilmasi, kontakt payvandlash uchun kleshlar, yoyli payvandlash gorelkasi, rezak va boshqa uskunalar o‘rnatiladi. Qisish qurilmasi transport yoki yig‘ish operasiyasini bajarish jarayonida uskunani mahkam qisish, ushlab turish, har xil fazoviy holatda o‘rnatishni ta'minlaydi. Ishlash prinsipi bo‘yicha ular mexanik, magnitli, vakuumli, elastik-o‘raboluvchi turlarga ajratiladi. 
Pinset va sangalar ko‘rinishdagi boshqarilmaydigan mexanik qisish qurilmalari tuzilishi bo‘yicha sodda bo‘lib, qisish elementlari elastiklik xossasi hisobiga qisuvchi kuch hosil qilinadi (20.5-rasm). 
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20.5-rasm. Boshqarilmaydigan mexanik qisish qurilmalari. a- pinset; b- sanga vtulkali;d- kleshlar; e- harakatlanuvchi gubka: 1-zagatovka, 2-qisish qurilmasi ish elementi 
20.1-Jadval  Qisish qurilmasi sxemalari  
	T/r 
	Qisish turi 
	Sxema 
	Qo‘llanish sohasi 

	
	Mexanik qisish qurilmasi (richagli) 

	1 
	Richagli 
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	Yassi va silindrik bikr detallar 

	2 
	Kulisa-richagli 
	[image: ] 
	

	3 
	Reyka-richagli 
	[image: ] 
	

	4 
	Pona-richagli 
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	5 
	Yassi parallel harakatlanuvchi pona-richagli 
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	Magnit qisish qurilmasi 

	1 
	Yassi elektromagnitli 
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	Ferromagnit detallar 

	
	Vakuum qisish qurilmasi 

	1 
	Detallarni alohida qisib, amortizasiyalovchi 
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	Har xil shaklga ega oson 
deformasiyalanuvchi va mo‘rt detallar 

	2 
	Detallarni alohida qisib olish 
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	3 
	Bir necha detalni birdaniga qisib olish 
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	Oqimli qisish qurilmasi 

	1 
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	Teshikli yassi detallar uchun 

	2 
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	Yassi detallar uchun 

	
	Elastik o‘rab oluvchi qisish qurilmasi 

	1 
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	Oson deformasiyalanuvchi mo‘rt detallar 


 
Bunday ko‘rinishdagi qurilmalar kichik massaga ega detallar uchun qo‘llaniladi. Klesh turidagi mexanik qisish qurilmasi ko‘p qo‘llaniladi. Magnitli va vakuumli qisish qurilmasi nisbatan universal hisoblanadi. 
Elektromagnitlar yordamida katta og‘irlikka ega yuklarni ko‘tarish mumkin. Doimiy magnitlarni qo‘llash uchun qo‘shimcha qurilmalar zarur bo‘ladi. Magnitli qisish qurilmalaridan farqli ravishda vakuumli qurilmalar yordamida nometall materiallarni ham ko‘tarish imkoni tug‘iladi. Elastik-o‘rab oluvchi qisish qurilmalari mo‘rt buyumlar uchun qo‘llaniladi (20.6- rasm). Qisish qurilmasi korpusidagi (1) teshiklar orqali kamera (2) ga siqilgan havo haydalib, qurilma ishchi holatga keltiriladi va detalni ichki yoki tashqi tomonidan o‘rab ko‘tariladi. Robotlar yordamida kontakt nuqtali payvandlash bilan konstruksiyalarni tayyorlashda listli va karkas-panjarali konstruksiyalar qulay hisoblanadi. Bularga avtomobil eshiklari, yengil avtomobil kuzovlari va yuk avtomobili kabinasi, yo‘lovchi vagonlari kuzovi misol bo‘ladi. Bularni payvandlash uchun uskuna sifatida payvandlash kleshlari qo‘llaniladi. Robotlar yordamida yoyli payvandlashni amalga oshirishda sifatli payvand chok hosil qilish uchun quyidagi maxsus payvandlash jihozlari qo‘llaniladi:  
a) turg‘un payvand yoy yonishini ta‘minlovchi manbalar; 
b) mis qoplangan payvandlash simlari og‘ir barabanlarga o‘ralgan bo‘lishi kerak; d) payvandlash simini bir tekis uzatishni ta‘minlovchi qurilmalar. 
e) gorelka korpusini avtonom holda sovituvchi, soploni tozalovchi 
va sim uchini kesuvchi qurilmalar;  
f) suv, sim, gorelka holatini nazorat qiluvchi datchiklar.  
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20.6-rasm. Kengayuvchi elastik kamerali markazlashtiruvchi  qisish qurilmasi 
20.3. Robot qo‘lida o‘rnatiladigan uskunalar 
 
Yig‘ish-payvandlash ishlarini robotlar yordamida bajarishda uskuna manipulyatori buyum manipulyatori bilan birgalikda ishlab, payvand choklarni qulay fazoviy holatda bajarishni ta’minlaydi. Buyum manipulyatori robot harakatlanish darajasini to‘ldirib, u bilan bir xil tizim va programmada ishlaydi. Payvandlanayotgan buyum o‘lchamlari, massasi va konstruktiv xususiyatlariga bog‘liq ravishda manipulyator yuk  ko‘taruvchanligi va harakatlanish darajasiga qo‘yiladigan talablar o‘zgaradi.  
Bu talablardan kelib chiqib, manipulatorlar modul prinsipi bo‘yicha tayyorlanadi (20.7-rasm). Buyumni gorizontal yoki vertikal o‘qqa nisbatan aylanishi sodda ko‘rinishdagi modullar ta‘minlaydi. Modullarni aylanma stolga o‘rnatib, planshaybaga mahkamlangan buyumni bir joydan ikkinchi joyga ko‘chirish imkoni tug‘iladi. (20.7-rasm). Bajariladigan ishning turiga qarab, manipulyator planshaybasida yig‘ish konduktori yoki payvandlanadigan buyumni mahkamlash moslamasi o‘rnatiladi. 
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20.7-rasm. Modul prinsipi asosida har xil harakatlanish  darajasiga ega manipulatorlar 
Nazorat savollari 
 
1. Sanoat robotlarida qanday kinematik sxemalar qo‘llaniladi?  
2. Detallar va zagatovkalarni qisib ko‘tarish uchun qanday qurilmalar qo‘llaniladi? 
3. Sanoat robotlari payvandlash uskunasiga qanday talablar qo‘yiladi?  
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