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GZET

Kalite kontroliiniin tiretimde ¢ok 6nein!i bir yer mttugu bilinen bir gercektir, Giintimiiz teknolojisi, milkem-
melligi ve tiretimdeki hassassiyeti kalite control islemleriyle analiz etmektedir. Olcme islemlieri yerine getiren
en hassas makinalar CIvM (Coordinate Measuring Machines)lerdir. Uretim hatlarindaki Sleme islemleri
CMM’ler savesind izvizsmis olmasina ragmen, hizl liretim hatlarinda baz: dezavantajlarida beraberinde
getirmektedir, B denle, seri imalat hatlarmda CMM'lerin yerini tutacak ve onlar kadar hassas calisabile-
cek Bigme robotlarmm kellanimina baglanmigtir. Robetlarin 8lgme islemlerinde kuilanimy yeni bir yaklasim
olup beraberinde birgok yenilik ve kolayliklar getirmektedir, Bu galismada, endiistrivel bir robot ile LVDT
mesafe Sleme algilayicist birlikte kullanilarak bir slgme robotu sistemi olusturulmustur.

OLCME ROBOTY

Olgme robotu temel olarak ,uzayda dokunulan herhangi bir noktanin X,Y,Z koordiantlarim: tespit etmemize™
yardunct ofan bir 6lgme sistemidir (Sekil-1) .

Bu sistem, diinyadaki bazi otomebil fabrikalarinda kullanilmaktadir. Temel prensibi ise son derece hassas bir
robota, gelismis bir sensor takmaktir. Giintimiiz otomotiv sanayinde, birden fazla robot hizli bir sekilde
caligarak tiretim hattina bagli bulunan bir otomobil sasisini cok kisa bir siirede kontrol edebilecek yetenefe
sahiptir. Oregin, BMW fabrikasindaki BMW-Z4 modellerinin Sleiimi, dért adet Gleme robotun eszamanh
calismasiyla yerine getirilmektedir (daha dnceden belirlenen 137 adet &lgiim noktasi 92 saniye gibi kisa bir
siirede tespit edilip dlctim analizleri yapilabilmektedir).

Sekil 1; Olgme Robotu
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Geligtirilen robot dlgme sisteminde, 6 eksenli endiistrivel ABB IRB2000 robotu'nun ucuna bir LVDT
algilayicisi yerlestirilmistir. Sistemin sinyal akis semasi Sekil 2'de gOsterilmigtir.
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Sekil 2: Olgme Robot Sistemi Sinyal Akis Semast

Oleme sisteminin esas yapismt olusturan LVDT (Linear Voltage Differantial Transducer) algilayicisidir
(Sekil 3). Bu algtlayicinin dzelligi ise yerdegistiren bir cekirdegin (¢ubuk), voltaj ile olusturdugu dogrusal
baglantidir. Yer degestiren ¢ekirdek gubugun olusturdugu gerilim, tasarlanan bir mikroislemci A/D gevirici
(12 Bitlik Analog/Sayisal sinyal ¢evirici, Sekil 4) yardimiyla sayisal degere gevrilir ve boylece, bilgisayar
tarafindan algilanabilecek bir 6l¢tim degeri hazirlanmus olur,

Sekil 3;: LVDT algilayict. Sek114: 1kr01$lemq1 (/D cevirici)

LVDT sisteminde, 12 Bit'lik sayisal degere karsilik gelen ¢ekirdegin yerdegistirme mesafesi mitmkiin olduk¢a
kigitk tutularak, bir bitlik degere karsilik gelen mesafe en aza indirgenmis ve bdylece en fazla hassasiyet elde
edilmistir. Ayrica, algtlayict Gizerinde analog degerlerin hemen sayisal degerlere ¢evrilmesi, 6lclim tizerinde

" olugabilecek olasi giiriiltii etkisini de ortadan kaldemustic, Sonugta, elde edilen bu sayisal deger, robotun o

<

andaki koordinatlarnyla bagdastirilarak sensdriin dokundugu her noktanmin X,Y,Z koordinatlan belirlenmig
olur.

Robotun tamamen bilgisayardan denetlenmesini saglayan bir kullanicr-makina arayliziiniin tasarlanmig olma-

* 51, leme iglemlerine ve parga programlarinm hazirlanmasina Kolaylik ve esneklik kazandirmaktadir. Bu ara-

yiizii, CMM'ler i¢in kullandan kullanici-makina arayiizii ile benzerlikler g&stermektedir (Sekil 5). $ekil 6'da
gosterilen arayiiz robot denetim igin kullamilan kullanici-makina arayiizlidiir. Bu ¢alismanin kapsaminda yer
alan diger bir 6zellik jse, parga dlgiim hazirhik zamanmini en aza indirgemek igin, otomatik olarak yiizeylerden
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veri toplama olanaginin saglanmig olmasidir. Genel olaral, bir viizey Gizerindeki noktanm koordinat tespiti 1-
2 saniye iginde gergeklesmektedir, bu da sisteminin ¢alisma hizi hakkinda bir fikir vermektedir.

o Pt T omrdin:

Hemany Bhock Humber : :
F i P — v 2 s

Project. Plane :

Hussber of Points | . \/_;.;.—1

Trnsne :
el i
N}

“Frotk Inetece

: Humberaf Pl 2 -1 ]

Sekil 5: Olome robotu vygulfama arayiizis,
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Sekil 6: Robot denetim arayiizil.

ROBOT OLCME SISTEMI USTUNLUKLERI

Robot digme sisteminin CMM'lere gore en énemli Ustiinligii, cok hizh bir sekilde yiizeylerden veri alma
istemini gercekletirebilmesidir. Bu nedenle, seri liretim hatlarinda imalat hizi highir sekilde olumsuz yonde
etkilenmeden 6leme ve kalite kontrol islemleri vapilabilmektedir. Sistemin diger bir 6zelligi ise uygulama
alanlarina g6re makul ve istenilen diizeyde bir hassassiyete sahip olmasidir. Olgme islemleri igin kullanilan
robotlarin, ayn zamanda otomatik takim ve Sleme cihazi degisikligi yapilarak imalat islemleri igin de kul-
lanilabilmesi maliyet agisindan oldukca Gnemli bir etkendir. Olgme hassasivetinin daha diistik olmasina
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ragmen robot kollarimin hareket serbestlifinin daha fazla olmasi, robotun istenilen bir noktaya istenilen bir
dogrultuda yaklasabilmesini ve CMM'lerin zaman zaman erisemedifi noktalara ulasmasini saglar. Ozellikle,
yvapilan calismalarda Slgme robotiart otomotiv imalatt kalite kontroliinde ¢ok iyi sonuglar vermistir.
Geligtirilen otomatik ylizey tarama segenegi savesinde genis viizeylerde olusabilecek tasarin ve imalat hata-
farinin belirlenmesi miimkindir. Olgme robotunun diger énemli bir avantajs ise maliyetinin bir CMM siste-
mi kadar yiiksek olmamasidir. Bityik parcalarin veya yiizeylerin dlgme islemlerinin gerceklestirilebilmesi
igin birden fazla dlgme robotu ayii anda kullanilabilir (Sekil 7).

Sast

Robotiar |

Sekil 7: Olgme Robotlannin Otomotiv imalat: Kalite Kontroliinde Kullanmmi.

Boyle bir sistemde, &lgiilecek parcalarin, dleme islemleri i¢in tretim hatindan ¢oziilerek tekrar baglanmasma
gerek yoktur. Olgme robotu sistemi, imalat sirasinda her @rin igin tek tek ve en kisa zamanda oiglim iglemle-
vinin yapshmasma olanak saglamaktadr,

UYGULAMA ALANEARI .

Olg¢me robotlarmin en dnemli uygulama alam otomotiv sektoriidiir. Araba sasileri, kapilarin 6n viizeyleri gibi
pargalarin kalite kontrolii bu dlgme robot sistemi sayesinde kisa zamanda, hassas ve otomatize bir sekilde
yerine getirilebilir (Sekil 8).

Sekil 8: Olgme robotuyla bagaj kapag: dlgiimii.
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Ornek olarak, sasilerdeki ulagiimas glic noktalarin koordinatlarim: tespit ederek tam ve istenilen diizeyde bir
kalite kontrol islemi yapilabilir. Bir otomobilin dis ylizeydeki muhtelif noktalara dokunarak, tasarim ve {ire-
tim hatalar lciilebilir, kalite kontrol islemleri yapilabilir. Ayrica, robotun sahip oldugu otomatik yiizey tara-
ma segenedi sayesinde ¢ok dar bdlgesel alanlardaki noktalarin koordinatlar: belirlenebilir. Diger bir uygula-
ma alani, kahp imalatethgidir. Kaliplarm i¢ yiizeylerinin, 6lgme robotlarinin hareket kabiliyetlerinden yarar-
lanifarak; Sl¢iilmesi, tasarim ve imalat hatalar hakkinda bilgi edinilmesi miimkiindiir. Olgme robotlan ulasti-
masi giig ve gok genis yiizeylerde rahatlikla kullan:labilir. Uzay ve havacihik sanayileride bu sistemin kullana-
bilecek seckin sektorierdendir.

SONUC

Hizlr gelisen tiretim teknolojisinde, dleme robotlarinimn cok Onemli bir yere sahip olacags digiiniiimektedir.
Giuntimiiz teknolojisinin en dnemli iki unsuru zaman ve hassassiyetir, Oleme robotu, bu iki unsuru en iyi
sekilde yerine getirmektedir. Bu uygulamada kullamilan ABB IRB2000 Robotunun tekrarfanabilirlik degeri
0.Imm olarak verilmektedir. Olgme sistemi igin hedeflenen tekrarlanabilirlik degeri 0.15mm dir,
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