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POVZETEK 
 
 

Koncept industrije 4.0 oziroma četrte industrijske revolucije predstavlja digitalizacijo proizvodnje. Nanaša se na 
razvoj delovanja sodobnih inteligentnih tovarn, za doseganje boljše zmogljivosti, nižjih stroškov in višje kakovosti. Cilj je 
doseči popolno digitalizacijo in avtomatizacijo z uporabo internet stvari IoT, umetne inteligence, analitike velikih podatkov 
ali robotike. Med orodja, za doseganje industrije 4.0, lahko štejemo tudi uporabo pametnih vijačnikov, ki z ustvarjenimi 
podatki dajejo vpogled v delovanje proizvodnih linij, hkrati pa zagotavljajo boljšo kakovost, kontrolo le te in zmanjšano 
število napak. 
 
 
1.  UVOD 

Koncept industrije 4.0 predstavlja 
digitalizacijo proizvodnje oziroma razvoj 
pametnih tovarn za doseganje boljše zmogljivosti, 
nižjih stroškov in višje kakovosti. Cilj je doseči 
popolno digitalizacijo življenjskega cikla in 
avtomatizacijo z željo po doseganju boljše 
zmogljivosti, nižjih stroškov in kakovosti [1]. 

Korak k temu je zagotovo tudi uporaba 
pametnih vijačnikov v procesih vijačenja. Ti 
omogočajo zbiranje, prenos in interpretacijo 
podatkov, pogosto tudi v realnem času, kar vodi 
do visoke ravni sledljivosti in nadzora 
montažnega procesa. Zagotavljajo potrebno 
povezljivost z drugimi napravami in elektronsko 
shranjevanje podatkov za opravila, ki so bila prej 
opravljena z mehanskimi ključi, ki ne omogočajo 
sledljivosti procesa vijačenja. 

 Uporaba pametnih vijačnikov tudi zmanjša 
število azličnih orodij, ker pokriva širok razpon 
navorov in se lahko uporablja za različne 
postopke montaže. S pravilno implementacijo in 
uporabo se znatno olajša proces montaže. S tem 
razbremenimo delavce in skrajšamo čase 
vijačenja. 

 
2.  TEHNIČNE ZAHTEVE IN 

PRIČAKOVANJA 

Cilj implementacije pametnih vijačnikov je v 
prvi vrsti sledljivost montažnega procesa, 

skrajšanje časov montaže, nabora potrebnega 
orodja in najpomembnejše, zmanjšanje možnosti 
in števila napak. Glavne zahtevane značilnosti 
pametnih vijačnikov so opisane v Tabeli 1. 
 
Tabela 1: glavne zahtevane značilnosti 

Zahtevana 
značilnost 

Testna 
značilnost 

Tole-
ranca 

Testirna 
naprava 

Natančnost 
sistema za 
pozicio-
niranje 

Merilne 
točke v 

delovnem 
območju 

 
Pozicionirn

i sistem 

Izklopni 
navor 

vijačnika 
Navor ± 5 % 

Naprava za 
merjenje 
navora 

Izklopni kot 
vijačnika 

Kot vijačenja 250° 
Naprava za 

merjenje 
kota 

Štetje vijakov 
za definiran 

proces 

Število 
vijakov z 

doseženim 
ustreznim 

momentom 

0 %  

Dosedanji postopek vijačenja v proizvodnji 
Yaskawa Europe Robotics, ki se izvaja s 
konvencialnimi orodji, se vedno izvede v dveh, 
včasih celo treh korakih – z vidika doseganja 
ustreznega momenta. Uporabljena konven-
cionalna orodja so prikazana na Sliki 1.  
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