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Abstract: Un dispozitiv de prindere inteligent (DPI) are functii suplimentare comparativ cu unul clasic, el
genereaza automat, precis §i rapid configuratia DP. modulele de reazem, de fixare, sunt controlate automat
ca secvente de intrare in actiune; DPI este dotat cu control adaptiv al fortelor de fixare aplicate, obiectivul

fiind minimizarea deformatiilor piesei; poate determina P&O reald a piesei si corecta automat programului
CN al MU.
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1. Generalitati

Controlul adaptiv al DPI are doud componente: staticd, care pe baza determindrii P&O reale a piesei
corecteazd automat programul CN si una dinamicé, care la pierderea contactului piesei cu un reazem sau
brida, tendinta de alunecare, vibratii, modifica fortele aplicate. Compensarea erorilor de P&O ale piesei se
poate face incomplet pe 0o MUCN cu trei axe si complet pe una cu cinci axe.

Studii aprofundate in acest domeniu s-au facut si se fac la Hong Kong University of Science and
Technology si la National University of Singapore. Ideile de baza sunt: simplificarea structurii DP, acesta
contindnd reazeme si elemente de fixare executate imprecis, deci mult mai ieftine decat cele utilizate in
componenta DP clasice; utilizarea CP dotat in magazia de scule cu un instrument de palpare wireless pentru
determinarea P&O reale a semifabricatului relativ la sistemul de referinta al MU, operatie urmata de
corectarea automatd a programului CN. O problema dificild este minimizarea numarul de puncte de
masurare, de care depinde direct productivitate procesului.

Controlul adaptiv, dinamic al DP necesitd un sistem senzorial robust si un software corespunzétor care
sa filtreze numerosii factori perturbatori. Solutia unei plici de bazd a DP care sd aibd si functia de
dinamometru a fost abandonata din considerente de cost si rigiditate.

Actualmente se utilizeazd senzori de fortd plasati pe reazemele si bridele DP si pe baza acestor
informatii se calculeaza fortele, momentele de aschiere. De exemplu, la Universitatea din Hanovra, Institutul
de Ingineria Productiei si a Masinilor Unelte a fost recent construit un dispozitiv flexibil cu rigiditate ridicata
destinat prinderii pieselor supuse frezarilor.

Sistemul senzorial atasat fiecarei bride L este format din: trei marci tensometrice cu pozitie optimizata
care masoara fortele pe tot atitea directii, un senzor utilizat pentru eliminarea efectului variatiei temperaturii
asupra marcilor tensometrice si un microsenzor, realizat in tehnologie MEMS, pentru masurarea nivelului
acceleratiilor. Dispozitivul a fost testat in conditii de exploatare industriala si a raspuns asteptarilor. Desi
cercetarile iTn domeniu sunt numeroase foarte putine DP cu control adaptiv sunt disponibile comercial.

2. Sistemul TOPus IQ

Unul dintre dispozitivele cercetate la
Universitatea din Hanovra este sistemul TOPus 1Q 1
care are capacitatea de a adapta forta de strangere
aplicatd de o mandrind cu bucsd elastica si de
compensare a fortelor centrifuge care diminueaza
stringerea la turatii mari. In fig. 1 este reprezentata
mandrina dotatd cu o bucsa elastica speciald care
are suprafete piramidale cu grid de bile (3) in
scopul obtinerii unor forte de frecare mici si
constant.

Fig. 1. Sistemul TOPus IQ.
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3. Ciclul de lucru al IFS

Ciclul de lucru al IFS este urmatorul: semifabricatul paletizat intrd in sistem pe conveierul 2 avand o
P&O oarecare, sistemul video 3 identificad semifabricatul, robotul 1 preia piesa de la postul de identificare
video si 1l plaseaza la postul flexibil de bazare si fixare 6.

Acest post utilizeaza ca elemente de rezemare-fixare tip matrice de plunjere; dupa ce semifabricatul este
fixat Intregul dispozitiv 5 este deplasat la o masind de masurat in coordonate, care ii determina P&O reala,
datele sunt transmise unui sistem de micro corectie a orientarii semifabricatului, care aliniaza semifabricatul
pe doud axe cu precizie de 2 secunde, in final DP este transferat prin conveierul central la un centru de
prelucrare 4.

Fig. 2. Structura IFS.

4. Concluzii

Dintre dispozitivele reconfigurabile cea mai mare raspandire o au cele inteligente. DPI construite pana
acum au implementat cel mult cate o functie sau o subfunctie din cele amintite. Desi cercetarile in domeniu
sunt numeroase, foarte putine DP cu control adaptiv sunt disponibile comercial. In viitor eu cred ci o si fie
pe o scara inalta de dezvoltare si accesibile pentru utilizare.
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