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Merni roboti

* Najnovija Rlasa NUMM

* Definicija: fleksibilni metroloski robot (ima sve
Rarakteristike robota) Ciji je end-efektor merni
senzor

 Struktura je ista Rao i robota poslednje
generacije, slika 14.1
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Karakteristike razvoja mernih robota

* Razvo] NUMM je uticao i na razvoj mernih
robota

o Klase mernih robota:

— roboti specijalne namene (merni i Rontrolni roboti) za
metrolosku identifikaciju najsloZenijih mernih
predmeta

— viSenamenski merni roboti (metroloska identifikacija i
manipulacija mernim predmetima)




Karakteristike razvoja mernih robota

® Obe Rlase mogu da budu imobilni i
mobilni merni roboti

» Metroloska identifikacija u toku
teinoloskog procesa




Efekti primene mernih robota

o Maksimalna produRtivnost merenja

 Smanjenje loseq Ryaliteta proizvoda

* Povecanje nivoa Ryaliteta Ronformnosti

* Jednostavno i brzo izvodenje metroloskih operacija

* Brz prelazak sa jednog na drugi metroloski
zadatak

* Prelazak sa programiranog merenja na procesnu
kontrolu




Karakteristike nekih mernih robota

* Razvijeni su merni roboti od proizvodaca: DEA,
TESA, japanskih proizvodaca

e Osnovne funkcionalno metroloske Rarakteristike:

— Kontrola geometrijskih Rarakteristika Ryaliteta na
linijama proizvodnje delova za automobilsku
industriju

— Kontrola regulisanja alata na OC i transfer linijama
Rontrolom prvog Romada




Karakteristike nekih mernih robota -
nastavak

— Merenje i proveru nivoa Suma automobilskih motora

(Volkswagen, BMW, ...)

— OtRrivanje i merenje defeRata metodom nerazarajuce
kontrole senzorima na bazi ultrazvuka, Rx zraka, ...

— Merenje i Rontrolu drugih Rarakteristikg mernih
predmeta (ipitivanje na pritisag, ...)

— Kao mobilni/imobilni lako se integrisu u proizvodne

Romplekse




Karakteristike nekih mernih robota -
nastavak

— UpravljacRa jedinica omoguéava do 4 stepena slobode

— Sistem upravljanja mernim robotom dovodi merni
pipak u bilo koju tacku mernog predmeta za 1 do 1.5
sekundi, Sto znaci da za 3 do 4 minuta moZe obaviti
Rontrolu do 200 mernih tacaka (velika brzina)

— Racunarska podrska omogucéuje raznovrsnu obradu
mernih rezultata (statistiRg, prenos, Rontrola, ...)

— Imaju vrlo Sirok opseg merenja (X—6m, y—1.2m, z
—15m)
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