KOKKUVOTTE

Antud bakalauruseté6 teema on "Development of a robotic tool changing system” ("Roboti tooriista
vahetussiisteemi arendamine”). Tallinna Tehnikaulikooli laboris U0o5B hoones on paigaldatud

robotkompleks, mida arendasid Uliépilane Madis Moor ja dotsent Martind Sarkans. Robottédpink
koosneb: ABB IRB 6640 robotist koos spindliga, IRC5 kontrollerist, téopingist ja omatehtud
tooriistahoidikust. Taoriistahoidik on eelnevait bakalaurusetdd raames tehtud uliopilase Jaan Intar

poolt. Automaatne tooriistade vahetamise ststeem on néutud sellepérast, et sellise siisteemiga on

véimalik optimeerida tdovoogu ning vahendada tooriistade vahetamise aega.

Peamisteks eesmarkideks oli luua tooriistade vahetamise programm RobotStudios, arendada

kasutajaliidese disaini, projekteerida toariistahoidiku 3D CAD mudel.

Too pohiosas kirjeldatakse 60 ulesannet. Kirjeldus sisaldab probleemi pustitamist ja olemasoleva

TTU robotkompleksi kirjeldust. Antud on lthitlevaade laboris olevatest esemetest.

Jargmine peatikk on tooriistade vahetamise protsessi automatiseerimise viiside uuring. Selles

peatiikis kasitletakse ATI tooriistade vahetamise siisteemi. Oli tehtud jareldus, et vaatamata hinnale

selline stisteem on hea robottoépingi taiustus.

Edasi pbhiosas on kirjeldatud moned automaatsed tooriistade vahetamise siisteemid. Automaatne
tooriistade vahetamine on usna levinud CNC masinates. Esitatud on luhike Ulevaade sellest, kuidas

tooriistade vahetamine CNC masinates toimub.

Neljas peattikk oli kirjutatud selleks, et otsustada, milline programmeerimise tarkvara peaks olema

toériistade vahetamise ststeemi loomiseks kasutatud. Oli otsustatud, et kasutusele voetakse ABB
tarkvara RobotStudio ststeemi loomiseks. RAPID programmeerimiskeel oli kasutatud koodi

'kirjutamiseks; kasutajaliidest on véimalik ScreenMakeriga realiseerida.

Jargmine peatlikk sisaldab ringikujulise tooriistahoidiku tooriistade vahetamise protsessi tooprintsiibi
seletamist, tarkvara loomise protsessi RobotStudios, roboti kaikude selgitamist ning RAPID koodi

néaiteid.

Jargmises peatukis seletatakse ning toonitatakse antud tarkvara kasutajalidese tahtsust. Esitatakse

disaini ja asetust koos tooprintsiipide seletamisega.

Viimane peatiikk on graafiline osa toost. Esitatakse ise tehtud téériistahoidikut. Mudel ja selle

pingeanaliiis olid tehtud SolidWorksis.
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Kokkuvétteks, tooriistade vahetamine oli tehtud RobotStudio tarkvaras kéivitatavaks ja

kasutajalidese asetus disainitud. Voib vaita, et todtava tooriistade vahetamise ststeemi alus oli
tehtud labi eksisteeriva roboti programmeerimise. Tulevikus tooriistade vahetamist voib parisrobotis

rakendada. Kasutajaliidest saab realiseerida roboti FlexPendant-i kasutades.
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