Streszczenie rozprawy doktorskiej

Tytul: Synteza narzedzi dedykowanych implementowanych w zrobotyzowanych
aplikacjach do obrobki czesci silnikow lotniczych

Dysertacja dotyczy opracowania 1 implementacji narzedzi stosowanych
W zrobotyzowanym gratowaniu elementow silnikow lotniczych. Ze wzgledu na rygorystyczne
wymogi jakosciowe 1 wymiarowe, a szczegOlnie waskie pasma tolerancji wykonania,
ktore sa ponizej powtarzalno$ci robota przemystowego, opracowano technologie
zrobotyzowane w ktérych wykorzystano narzedzia znormalizowane, narz¢dzia autorskie
1 przeanalizowano rozne strategie realizacji ruchu robota. Poczatkowo przebadano narzgdzia
pasywne podatne, nastepnie narzedzia z pneumatyczng progresja sity nacisku, a jako ostatnie
narzedzia z kontrolg sity.

W obszarze narzedzi pasywnych dobrano i zaprojektowano narzedzia do obrobki korpusu
przektadni ADT, wyznaczono paramenty procesu 1| sprawdzono ich stabilnos¢.
Testowano narzg¢dzia z pneumatyczng progresja sity nacisku na przyktadzie obrobki dyfuzora
silnika V-2500 wykonanego z materiatu Inconel 718. Zaproponowano procedur¢ wyznaczenia
parametrow procesu dla zatepianych krawedzi dyfuzora oraz rozwigzano problem zaburzen
procesu w chwili jego rozpoczecia, poprzez metodyczny dobor sity kontaktu i predkosci ruchu
narzgdzia. Szczegdlng uwage w postaci poszerzonej analizy strategii ruchu w funkcji szeregu
parametréw poswigcono rozwigzaniom zrobotyzowanym z uktadem kontroli = sitly.
Zidentyfikowano ograniczenia procesowe, zaprojektowano, przebadano i przetestowano
autorskie konstrukcje narzedzi. Dla tak zaproponowanych rozwigzan dobrano parametry
procesu.

Dodatkowo poddano analizie narzedzia informatyczne, ktore dzigki mozliwosci
monitorowania, rejestracji i przetwarzania danych z procesu moga poszerzy¢ mozliwosci
implementacji stacji zrobotyzowanych na bardziej wymagajace procesy technologiczne.

Dopelnieniem prac badawczych bylo opracowanie autorskiego algorytmu
metrologicznego pozwalajacego na w petni automatyczng analiz¢ pomiarowa. W ramach jego
realizacji opracowano autorski algorytm okreslania punktu charakterystycznego narzedzia,
ktére nie ma materialne] reprezentacji. Poprawno$¢ zaproponowanego rozwigzania
potwierdzono rzeczywistym eksperymentem.

Wyniki prac badawczych zostaly zaimplementowane i wdrozone w warunkach
produkcyjnych przynoszac wymierne korzysci finansowe i jakoSciowe oraz znacznie
podwyzszyty poziom BHP w zakladzie produkcyjnym. Jako przyktady wdrozen technologii
zrobotyzowanych wykorzystujacych wyniki prac badawczych podano cztery stacje
zrobotyzowane: do zat¢piania krawedzi dyfuzorow silnika V2500, do zat¢piania krawedzi
korpusu przektadni ADT oraz do zatepiania krawedzi kol zebatych przektadni FDGS.
Wdrozenia udokumentowano zdjeciami.

Konkludujac, zdefiniowane w  doktoracie wdrozeniowym prace badawcze
udokumentowane kilkoma wdrozeniami zrealizowano w sposob ponadwymiarowy,
tym samym realizujac zdefiniowany cel pracy.



