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Analiza drgań robotów przemysłowych jest jednym z kluczowych zagadnień w kontekście robotyzacji 

procesów obróbki mechanicznej. Drgania robotów podczas procesu obróbki negatywnie wpływają zarówno 

na mechanizmy robota jak również na obrabiany przedmiot. Drgania wysokoczęstotliwościowe, związane 

między innymi z takimi parametrami jak prędkość obrotowa narzędzia i liczba jego ostrzy, przyczyniają się 

głównie do pogorszenia chropowatości obrabianej powierzchni. Drgania niskoczęstotliwościowe, wynikające 

z podatności w przegubach robota oraz w systemie mocowania narzędzi, wpływają głównie na obniżenie 

dokładności wymiarowej i kształtowej obrabianego przedmiotu. W artykule przedstawiono analizę drgań 

niskoczęstotliwościowych robota przemysłowego IRB 2400 z zastosowaniem technologii wzmocnienia ruchu, 

bazującej na analizie obrazu. Technologia ta pozwala na wizualizację drgań całego robota oraz analizę drgań 

punktów robota, które można wybrać po przeprowadzeniu procesu akwizycji obrazu. Do wzbudzania drgań 

robota stosowano wymuszenie impulsowe generowane z zastosowaniem młotka modalnego. Przeprowadzono 

analizę drgań uwzględniającą różne pozycje ramienia robota. Wyznaczono widmowe funkcje przejścia robota 

przy braku interakcji narzędzia obróbczego z przedmiotem oraz w przypadku interakcji narzędzia z 

przedmiotem z wybraną siłą docisku. Przeprowadzona analiza wskazała silną zależność odpowiedzi układu od 

pozycji ramienia robota oraz od siły interakcji robota z otoczeniem. Zastosowanie technologii analizy obrazu 

umożliwiło stosunkowo łatwe powiązanie częstotliwości drgań z ich postaciami. Uzyskane wyniki zostaną 

zastosowane do planowania procesu zrobotyzowanej obróbki mechanicznej z uwzględnieniem minimalizacji 

drgań robota. 
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