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Analiza drgan robotow przemystowych jest jednym z kluczowych zagadnien w kontekscie robotyzacji
procesow obrobki mechanicznej. Drgania robotdéw podczas procesu obrobki negatywnie wpltywaja zar6wno
na mechanizmy robota jak roOwniez na obrabiany przedmiot. Drgania wysokoczestotliwosciowe, zwigzane
miedzy innymi z takimi parametrami jak pr¢dko$¢ obrotowa narzedzia i liczba jego ostrzy, przyczyniajg si¢
glownie do pogorszenia chropowatosci obrabianej powierzchni. Drgania niskoczestotliwosciowe, wynikajace
z podatnosci w przegubach robota oraz w systemie mocowania narzedzi, wptywaja gldéwnie na obnizenie
doktadnosci wymiarowej i ksztattowej obrabianego przedmiotu. W artykule przedstawiono analizg drgan
niskoczestotliwosciowych robota przemystowego IRB 2400 z zastosowaniem technologii wzmocnienia ruchu,
bazujacej na analizie obrazu. Technologia ta pozwala na wizualizacj¢ drgan calego robota oraz analize drgan
punktow robota, ktére mozna wybraé po przeprowadzeniu procesu akwizycji obrazu. Do wzbudzania drgan
robota stosowano wymuszenie impulsowe generowane z zastosowaniem mtotka modalnego. Przeprowadzono
analiz¢ drgan uwzgledniajaca rdzne pozycje ramienia robota. Wyznaczono widmowe funkcje przejs$cia robota
przy braku interakcji narzedzia obrobczego z przedmiotem oraz w przypadku interakcji narzedzia z
przedmiotem z wybrang sila docisku. Przeprowadzona analiza wskazata silng zaleznos¢ odpowiedzi uktadu od
pozycji ramienia robota oraz od sity interakcji robota z otoczeniem. Zastosowanie technologii analizy obrazu
umozliwito stosunkowo tatwe powigzanie czgstotliwosci drgan z ich postaciami. Uzyskane wyniki zostang
zastosowane do planowania procesu zrobotyzowanej obrobki mechanicznej z uwzglednieniem minimalizacji
drgan robota.
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