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strojov a zariadeni

Udeltm vyndlezu je odstrénenie:
ekonomickych strdt z dovodov stavby ex-
perimentélneho automatizovaného praco-
viska s priemyselnymi robotmi a s pri-
sludnymi strojmi a zariadeniami k tomuto
pracovisgku.

Uvedeného (kolu sa dosiahne staveb-
nicovym simulédtorom, ktory simuluje pra-

covné funkcie vyrobného stroja. Podsta-

tou stavebnicového simulédtora je, Ze
upinaci element je pevne alebo otolne
uloZeny v telese, ktoré je cez mecha-
nicky blok upevneny na upinaci st8l.
Upinaci stbl je vo vertikélnej a hori-
zontalnej rovine prestavitelny na rov-
nom stlpe ukotvenom na podstave. Mecha-
nicky blok je pozostévajici z posGvného
_stola upevnanom nsa telese vedenia, na
ktorom je tieZ poslivne ulo¥end podpera.
Tieta zariadenia sl vybavené snimaedmi
indukujlcim ich stav, pridom nédsled-
nost dasovd sa previddza automaticky
podla programu ulo¥enom v risdiacom
systéme simulétora.
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Vyndlez rieli stavebnicovy simuldtor pracovnfch funkcif{ & interakcif vyrobnych strojov
a gzariadeni. Stavebnicovym simuldtorom mo¥no simulovat pracovné funkcie a interakcie - vas-
bové signdly - vyrobnych strojov a sariadenf s horizontdlnou aj vertikdlnou precovnou osou,
nutné pre modelovanie automatizoveného technologického pracoviska - ATP - s priemyselnym
robotom & menipuldtorom - PRaM.

Doposial sa pre stavbu modelového resp. experimentdlneho ATP s PRaM pouifveju prislui-
né vyrobné stroje e gerisdenie. Hlavnymi nedostatkami poui{venia prisluingych typov vyrobnych
. strojov a zariadeni Je ich velkd hmotnost a z tohto d8vodu obtiaZnd manipuldecie s nimi, da-
lej velmi Zasto si v Xtddiu stavby modelového ATP nedostupné, prifom hlavnym nedostatkom
s znadné ekonomické straty % ddvodu ich neproduktivneho vyuiivania.

Uvedené nedostatky su odstrénené spdsobom simuldcie prostrednictvom stavebnicového si-
muldtora pracovnfch funkeif a interakeif vgrobngych strojov a zariadenf podla vyndlezu, ktorého
podstatou je néhrada pracovnjch funkcif vyrobného stroje s zariadenie, pracovnymi dkonmi
stavebnicového simuldtora, ktory umozﬁuje realizovet kony upnutia a uvolnenia manipulovaného
objektu, jeho rote¥ny s trensle&ny pohyb, prifom sa generuji signily o funknom stave e &a-
sovom trvanf simulovenych pracovnych funkeif.

Podstatou stavebnicového simuldtora je, %e upinaci element napriklad sklulovadlo je
pevne alebo otolne uloZené v telese, ktoré bud priemo alebo prostednictvom mechenického
bloku Je upevnené na upinaci st8l. Upinaci st8l je v horizontdlnej aj vertikélnej rovine
prestaviteIny na nosnom stipe, ukotvenom v podstave, Mechanicky blok je vytvoreny prismym
vedenim, napr. valcovym alebo prizmatickym, alebo posuvnym stolom upevnenym na telese pris-
meho vedenia, na ktorom je posuvne ulofend podpera, napr. konfk s hrotom. Upinaci element
alebo upinac{ element pripevnenf na posuvnom stole mdZu byt upevnené na upinaci stdl v ho-
rizontdlnej aj vertikdlnej polohe. FunkZné elementy stavebnicového simulétora ~ upinaci
element, posuvny stél a podpera si vybavené snimadmi indikujdeimi ich funkdny stev, prifom
ndslednost a &gsov‘ néro&nost-Jjednotlivfch funkcif{ elementov simuldtora sa prevédze auto-
meticky podYa programu uloZeného v risdiscom systéme simuldtora.

Novy d¥inok simuldcie prostrednictvom stavebnicového simuldtora se dosahuje najma tym,
Ze je moZfno vermi rychlo a Tahko zostavovat simuldtory vyrobnjch strojov a gzariadeni, s to
najma hrotovfch to¥ivgch NC strojov, to¥ivjch NC strojov pre obrdbenie prirubovich sidias-
tok, vyrobnych strojov a zariaden{ s vodorovnou aj gvislou pracovnou osou, napr. tvérniace
stroje, tlekové lejacie stroje a pod. Pre svojJu universdlnost, jednoduchd stavbu a nfzké
vjrobné ndklady, svysuje stavebnicovy simuldtor produktivitu stavby modelovjch ATP s PRaM,
podstatne gnifuje ndklady na experimentovanie a tym vytvédra materidlnotechnické podmienky
pre zvjSenie technickej uUrovne projektovenjch a zrisdovenych ATP s PRaM.

Na pripojenych vykresoch je gndsorneny stavebnicovy simuldtor & priklad jeho pouZitias
podTra vyndlezu, kde na obr. 1 si sobragené jednotlivé komponenty stavebnicového simulétora,
ne obr. 2 a¥ 7 kombindcie usporiadania jednotlivych komponentov a na obr. 8 je uvedeny pri-
klad dispozidného modelovaného ATP s PReM a 3 NC strojmi, pri pouZit{ stavebnicovych simu-
ldtorov.

Stavebnicovy simuldtor pracovnych funkeif a interskcii vyrobnych strojov s sariadent
(obr. 1) pogzostdva £ upinascieho elementu 1 nepr. skIulovedls, resp. klieStiny, upevneného
v telese 3, podpery 2 napr. konika, resp. prismatickej podpery, posuvného stola 4, prismeho
vedenia 3, napr., velcového slebo prizmetického, upinacieho stolas §, nosného stipa 7 s poa-
stavou § u riadisceho systému 3. Upinaci element 1 vybaveny sutomatickym upinacim mecheniz-
mom ovlddenym risdiascim systémom 9 Je v telese 3 ulo¥eny bud pevne alebo oto¥ne a v tom pri-
pade je pohdnany cez prevod motorom. Upinaci st8l § je prestavitelny v horisontélne] aj
vo vertikdlnej rovine ako celok ne nosnom stipe 7 ukotvenom v podstave 8. Kombindcia tvorend
upinacim elementom | s telesom 3, podperou 2, priemym vedenim 5-(obr. 2) a kombindcia tvore-
né upinacim elementom 1l & telesom J upevnenom ne posuvnom stole 4, podperou 2, prismym vede-
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nim 3 (obr. 3), simuluju hrotové to¥ivé NC stroje s horizontdlnou pracovnou osou. U vboch
kombindeil je podpera 2 uloZendé posuvne na priamom vedeni 5. Obidve kombindeie s ako celky
upevnené na horizontélnej ¥asti upfinacieho stola 6. Kombindcie tvorend upinacim elementom
1l s telesom 3 (obr. 4) a upinacim elementom | s telesom 3 upevnenom na posuvnom stole 4
(obr. 5), s eko celky upevnené na horizontdlnej Zasti upfnacieho stola §, kde simulujs
totivé NC stroje pre obrdbenie prirubovych si¥iastok e vyrobné stroje a zariadenia s hori-
zontdlnou pracovnou osou, napr. tvérnice stroje, tlakové lejacie stroje e pod. Kombindcie
tvorené upinacim elementom | s telesom 3. {obr. 6) a upinacim elementom ] -s telesom 3 upev-
nenom na posuvnom stole 4 (obr. 7), s ako celky upevnené na vertikdinu Zast upinacieho
stola 6, kde simulujd vyrobné stroje a zariadenia s vertikdlnou pracovnou osou, napr. NC
siradnicové vrtadky, tvdrniece stroje a pod.

Upinaci element 1, podpera 2 a posuvng st8l 4 s\ vybavené sni{me¥mi indikujdeimi ich
funk¥ny stev a zdroven sd zdrojom blokovacich signdlov zavédzanych do riadiaceho systému 9
stavebnicového simuldtora e risdiaceho systému priemyselného robote modélovaného ATP. Pri-
klad dispoziZného riedenia modelového ATP s PReM a 3 NC strojmi (obr. 8) pozostdva z PRaM
10, riadiaceho systému robota 11, riadiaceho systému 9 s zvolenyeh troch kombindeif usporia-
denia stavebnicovych simulétorov rozmiestnenych v pracovnom priestdre robota 10, ¥im sa
simulujy dené 3 NC stroje. Dve kombindcie tvorené upfinacim elementoq s telesom. ] upevnené
na horizontdlnu ¥ast upinacieho stola § nosnéhe stipa 7 s podstavou 8 simulujd 2'NC stroje
na obrdbanie prirubovjch sdfiastok, kde upinacie elementy 1 simulujld skTufovedla simulovych
NC - strojov. Kombindcia tvorend upfnacim elementom | s telesom 3 upewvnend ng vertikdlnu Zast
upinacieho stola § nosného stipa 7 s podstavou 8§ simuluje NCsursdnicovd vrtaéku, kde kon-
krétne upfnac{ element 1 simuluje gzverdk NC.sdradnicovej vrta&ky.

Riediaci systém 3 predstavuje - simuluje riadiace systémy simulovanych NC strojov.
Ginnost robota 10, upinacich elementov ), stavebnicovych simuldtorov a riadiscich syatémov
9 a 11 je vzdjomne blokovand signélmi, ktoré generuji snimade upinscich elementov indiku-
Juice ich funkZny stav, ntpr. otvorenie resp. zatvorenie upinacieho elementu, pritonnosr
menipuloveného obrobku v nom a pod. Program obsluhy stavebnicovych simulétorov FRaM je shod-
nf s programom obsluhy simulovanfch NC strojov modelovaného ATP. .

Uvedeny stavebnicovy simuldtor je moZné pouZit aj na odskidenie infch typov mechani-
zalnfch gariadeni ako PRaM, ktoré pracujd v automatickom cykle s vyrobnymi strojmi a zaria-
deniami.

PREDMET VYNALEZU

1. Stavebnicovy simuldtor pracovnjch funkcif a interakecif virobngch strojov a zeriade-
ni vyznelujici sa tym, %e pozostdva z upinacieho elementu (1) napr. skTu¥ovadla a podpery
(2) napr. kontka, pri¥om upfnacf element (1) je pevne alebo oto&ne ulofeny v telese (3),
ktoré je bud prismo alebo prostrednictvom mechanického bloku upevnené na upfnac{ stél (6)
prestavitelny v horizontdlnej aj vertikélnej rovine ako celok na nosnom stipe (7) ukotvenom .
v podstave (8). :

2. Stavabnicovy simuldtor podla bodu 1 vyznedujici se tym, %e mechanickf blok pososté-
va bud £ prismeho vedenia (5) nepr. prizmetického, alebo z prismeho vedenia (5), na ktorom
Je upevneny posuvny stdl (4).

3. Stavebnicovy simuldtor podYa bodu 1| vyrnalujici sa tym, ¥e upineci elenent,(l) sa-

mostatne, alebo upfnac{ element (1) upevneny na posuvnom stole (4), je upewneny ne upfnacom
stole (6) v horizontdlnej alebo vertikdlnej polohe. o

2 vykresy
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