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(54) T#{di& plochych souddsti

T¥{di¢ plochych souddsti sestdvi ze

dvou pevngch nosicli o plidorysu preruSené- 3
ho zkosendho mezikruZi, otocenych pieru-

Senim a zkosenim k sobé, na nichZ jsou
vedle gebe ugporiddny vzdy jeden vstupni r 2
zdgobnik a vystupni zdsobniky opatZfeny 7 ;
éidly p¥itomnosti zdsobniku v pozici, . J
Zdsobniky jsou vyménné, StPedy plochych 5
soudsti uloZenych v zdsobnicich vytvareji ”
dvd teéné kruZnice. V dotykovém bodé téchto
kruZnic je umistdn st¥ed mé¥ici a/nebo
kontrolni hlavice a ve stFedech téchto [
kruZnic je umistén vidy jeden robot s
dchopnym za¥izenim. T#idi¢ plochych soudds- g
ti je urden pro t¥idici automaty plochych \ ,
goucdgti, vyuZiti miZe najit v odvétvi b 7

primyslu pologodiégvého, optického, mé¥i- : yanN 1
el Tigtrojd apod.
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Vyndlez se tykd tiffdi¢e plochych sougdsti jako funkdniho cel-
ku t¥idiciho automatu plochych souddsti.

V nékterych odvétvich pramyslu se bud jako vychozi polotova-
ry, nebo jako finalni vyrobky zpracoVévaji ploché soucédsti, které
je nutno v prabéhu vyroby métfit podle nejrdznéjdich fyzikdlnich ¢i
kvalitativnich parametrd. Jednd se o cely soubor méfeni, napf. tlou-
§ték, elektrickych odporl, kvality povrchu, propustnosti, tuhosti,
o zjistovani poruch ve strukturdch integrovanych obvodd apod., pfi-
kladmo pfi zpracovdvdni kremikovych platkd nebo masek v polovodi-
govém pramyslu, transparentnich i filtrovych skel v optickém prd-

myslu, membran v primyslu méficich pfistrojd a jinde.

Dosud pouzivané tifdige t¥idfcich, event. kontrolnich automa-
tl jsou konstruovany tak, Ze doprava souCést{ mezi vstupnimi zdsob-
niky a métrici nebo kontrolni pozici a mezi méfici nebo kontrolni
pozici a vystupnimi zdsobniky se déje pomoci feminkovych nebo pneu-
matickych dopravnich drah, pricemz tyto.drédhy Jjsou v Ulrovni méfici
nebo kontrolni pezice. Pro navedeni métenych plochych soucédsti, u-
misténych v drdzkach zasobnikd nad sebou, na dopravni dréhy jsou
nutné vertikdlni, krokové pohyby vSech zdsobnikd. Se zveétSujicim
se poCtem tfidicich skupin nardsta polet pouZitych motord a Cidel,

a tim i mnoZstvi elektronickych fidfcich obvod&,inutnych k jejich
ovlddéni. Takové zatrizeni je potom prili§ slo?ité, vyrobné néroc-

né a tedy i drahé.

Tyto nevyhody odstrafiuje t#fdi¢ plochych sougédsti podle toho-
to vyndlezu, sestdvajici z pevnych nosic¢d s vyménnymi zdsobniky
s nad sebou uspofddanymi drdzkami pro uloZeni plochych soucCdsti a
s ¢idly pritomnosti zdsobniku v pozici, z robotd opatfenych udchop-
nym zatizenim a z mefici a/nebo kontrolni hlavice. Jeho podstata
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spoCivéd v tom, Ze na dvou nosit¢ich o pldorysu pferuseného zkose¥
ného mezikruzi, otocenych prerudenim a zkosenim k scbé&, jsou ve-
dle sebe uspofdddny vzdy jeden vstupni zdsobnik a vystupni zdsob-
niky, opatfené &idly ptritomnosti zdsobniku v pozici. Jsou uspofa-
ddny tak, *e stredy plochych soutdsti v zdsobnicich vytvateji dvé
tec¢né kruznice. V dotykovém bodé obou téchto kruznic je umistén
stted méfici-a/nebo kontrolni hlavice a ve stfedech kruZznic je u-
mistén vZdy jeden robot.

VyuZzitim dvou vzajemné spolupracujicich robotl, obsluhujicich
méfici a/nebo kontrolni hlavici ze dvou stran a ze dvou vstupnich
zdsobnikl, se proti stdvajicimu stavu techniky dosahuje podstatne
jednodussiho konstrukéniho freSeni pti soucasné moznosti pouzit
vétsiho po€tu vystupnich zdsobnikd, ptitemz celkovy C€as potiebny
na méfeni afnebo kontrolu jedné ploché soutdsti se zkracuje. Vy-
hodou obsluhy celkového podtu zdsobnikd, umisténycﬁ ve dvou kru-
zich, dvéma spolupracujicimi roboty jsou také nepominutelneé zmen-
sené naroky na velikost téchto robotd,a tedy i na velikost ramen
jejich dchopnych zatizeni, coz se projevi v niZz8ich hodnotédch se-
trvaénych sil pfi rotaci robotd, a je tak moZno rychlost rotace ro-
botl zvétdit bez nebezpeéi nepfiznivych pravodnich jevd.

Na pripojeném vykresu Je v pldorysu znazornéno pfikladné pro-

vedeni tridic¢e plochych soutédsti podle tohoto vyndlezu.

Sestdvd ze dvou pevnych nosiél 7 o padorysu pferuSeného zko-
seného mezikruzi, které jsou otoleny preruSenim a zkosenim k sobé.
Na nosiZich 7 jsou vedle sebe uspofdddny vidy jeden vstupni zédsob-
nik 1 a Sest vystupnich zdsobnikd 2. Zdsobniky 1, 2 jsou opatfeny
nad sebou uspofddanymi drdzkami, ve kterych jsou uloZeny plocheé
soucdsti 4, a ddale jsou opatfeny ¢idly 3, registrujicimi pfitom-
nost zdsobniku 1, 2 v pracovni pozici. Vstupni zdsobnik 1 slouz{
pro ulozeni dosud neproméfenych a/nebo nezkontrolovanych plochych
soucdsti 4, vystupni zdsobnik 2 slouZzi pro uloZeni jiZ roztride-
nych proméfenych a/nebo zkontrolovanych plochych soucdsti 4. Vzhle-
dové jsou shodné, 1i8{ se pouze funkci, jsou vyménné. Umisténi
vstupnich zé&sobnikd 1 bylo v tomto ptipadé pro vyhodné zkréceni
manipulaénich ¢asl zvoleno v tésné blizkosti mérici a/nebo kon-
trolni hlavice 5, vedle nich jsou potom umistény vystupni zdsobni-
ky 2 pro ulozeni plochych soucdsti 4 sestupné podle pfedpokldda-
né Cetnosti naméfenych hodnot. VSechny zé&sobniky 1, 2 jsou uspo-
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tadany tak, Ze stredy plochych soucdsti 4 v zdsobnicich 1, 2 vy-
tvareji dvé tetné kruZnice, v jejichz dotykovém bodé je umistén
stfed merfici a/nebo kontrolni hlavice 5 a v jejichZz stfedech je
umistén vzdy jeden robot 6 s dchopnym zatizenim 8 na rameni. U-
chopné zatfizeni 8 v tomto konkrétnim pfipadé méd tfi stupné volnos-
ti.

T¥{fdi¢ plochych soutdsti je funké&nim celkem t¥idfciho automa-
tu plochych souddsti, je umist&n na jeho desce (neznadzornémw) a k ni
jsou pripevnény nosice 7 a roboty 6. Prfitom nosice 7 jsou vyskoveé
uzplsobeny tak, Ze vstupni zasobniky 1 i vystupni zdsobniky 2 jsou
svymi uklédacimi drédzkami v manipula&nim rozsahu robotd 6. Pohyb
‘robotd 6 je fizen pocitacem tfidfciho automatu plochych soucdsti,
ktery také pribézné vyhodnocuje signdly cidel 3 pifitomnosti zdsob-
nikd 1, 2 v pozici a stav naplnéni zdsobnikd 1, 2 plochymi sou-
castmi 4.

Mechanicksd &innost tifdige plochych soucdsti spofivd v sou-
¢asném pfendseni jiz zmérené a/nebo zkontrolované ploché soucdsti
4 z meétici a/nebo kontrolni pozice do urceného vystupniho zdsobni-
ku 2 jednim robotem 6 a pfendSeni dosud nezmefené a/nebo nezkon-
trolované ploché soucdsti 4 ze vstupniho zdsobniku ]1 do mérici a/
nebo kontrolni pozice druhym robotem 6. Obsluha ttidiciho automa-
tu plochych soucdsti spocivd pouze v nastaveni tifidIcich parametri
pro jednotlivé vystupni zdsobniky 2 a ve vyméné naplnénych vystup-
nich zdsobnikd 2 za prédzdné ¢i ve vyméné prdzdnych vstupnich za-
sobnikl 1 za plné. Ostatni funkce obstardvéd ridfci elektronika.

PREDMET VYNALETZU

Tridig plochych soucdsti, sestdvajici z pevnych nosi¢l s vy-
ménnymi zdsobniky s nad sebou uspotfddanymi drédZkami pro uloZeni
plochych soucédsti a s €idly ptfitomnosti zdsobniku v pozici, z ro-
botd opattenych dchopnym zatizenim a z méfici a/nebo kontrolni
hlavice, vyznaceny tim, Ze na dvou nosiéich (7) o pldorysu
prferuseného zkoseného mezikruzi, otoCenych pferuSenim a zkosenim
k sobé, jsou vedle sebe tak uspofdddny vZdy jeden vstupni zdsobnik
(1) a vystupni zédsobniky (2) opatfené ¢idly (3) pritomnosti zé&sob-
niku (1, 2) v pozici, Ze stfedy ploéhych soutdsti (4) v zédsobnicich
(1, 2) jsou vytvofeny dvé te&né kruznice, pticem? v dotykovém bodg
téchto kruznic je umistén stfed méfic{ afnebo kontrolni hlavice (5)
a ve stfedech téchto kruznic je umistén vZdy jeden robot (6).
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