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(54) Zarizeni pro nagtaveni primyslového
robotu pro brouseni odlitkd

za¥izeni sestdvd z nosné kruhové

desky, opatPené ve st¥edu upinacim otvo-
rem, na niZ je uloZen centricky kotoud
na trech stredicich pakdch, opatfenych
otoénymi kladkemi, vzdjemné obepnutymi
lankami se spinacimi kontakty, pro signa-
lizaci a ndsledné nastaveni brusného ko-
toude primyslového robotu na optimédlni
vzddlenost od odlitku. Zafizeni je vhodné
pro presné a rychlé nastaveni brusného
kotoule.
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Vyndlez se tykd zeifizeni pro nastaveni primyslového
robotu pro brouleni odlitkd.

- Dosud se nastaveni primyslového robotu provadi tek,Ze
progremdtor, nejlast&ji prostfednictvim progremovacich tla-
¢itek, nastavuje primyslovy robot tek, Ze objiZdi brusnym
kotoudem bod po bodu povrch odlitku, ktery mé byt obrulo-
vén, & to v minimédlni vzddlenosti. Tyto body se pek zazna-
mendvajl do ridfciho systému instrukce o poZadovanych ry-
chlostech posuvu brusného kotoule, v jednotlivych usecich
celé jeho drdhy, Vzddlenost brusného kotoule od odlitku Je
sledovéna vizuglni,

Toto nastaveni primyslového robotu Jje zdlouhavé, proto-.
e naprogramovéni 100 mm dréhy brusného kotoule trvéa asi
jednu hodinu i vice, podle obtiZnosti povrchu odlitku., Je
také namdéhavé, pondvadZ Jje nutné pri kaZdém programovéﬁ
kroku sledovat vzddlenost brusného kotoule od odlitku, kte-
r4 mé byt ve vSech bodech stejnéd a méd se pohybovat v rozmezi
0 e 0,1 mm.

Dald{ nevyhodou Jje nebezpedi, Ze pri programovéni miZe
dojit, zvlé3t® v mistech, kde Jje mendi viditelnost, k naru-
feni pevnosti brusného kotoulde, &i k jeho naprasknuti apod,
&¢im? pak pri Jjeho uvedeni do chodu mi%e dojit k destrukei.

Uvedené nevyhody odstranuje zafizeni pro nastaveni
primyslového robotu pro broudeni odlitkd, které je upnuto
na pracovnim ramenf primyslového robotu a JjehoZ podstatae
spo&ivd v tom, Ze sestdvd z nosné kruhové desky s upinacim
otvorem, na ni¥ je uloZen kotoud ve tvaru mezikruZi, umisté-
ny na stredicich pékdch, uloZenych vykyvné na Cepech nosné
desky, prilemZ stiedici péky jsou opPeny svymi krat3imi kon-
ci o nard%ky umist&né na nosné desce, zatimco del3i konce
stPedicich pék Jsou opatfeny Jjednak otolnymi kladkemi a jed-
nak prufinami, pPfipevnénymi k uchytim, umist&nym na nosné
desce, prilemt oto¥né kladky jsou vzéjemn& obepnuty lankem,
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propojenym se spinafem, opatPfenym kontakty, které jsou
pripojeny k signaliza®nimu zaPizeni nebo k ridicimu sys-
tému primyslového robotu.

Zarizeni pro nastaveni primyslového robotu mé rozméry
shodné s brusnym kotoulem, zvld8t& jeho obrysovy primér a
samotné nastaveni se provadi pomoci optického nebo akus-
tického signdlu, ktery indikuje pfedem zvolenou vzddle-
nost brusného kotoude od odlitku po celé programované, tj.
nastavené dréze.

Timto zaePizenim se nastaveni primyslového robotu vel-
mi asnadni a je rychlej8i asi o polovinu &asu, oproti dri-
v&jsimu postupy, navic je mén& nemshavé pro obsluhu. Dals{i
vyhoda spodivd v tom, Ze Je sniZene nebezpedi porudeni
brusného kotoue. Teké je zde moZnost automatického nebo
poloautomatického progremovéani pomoci Pidicfho systému
primyslového robotu. | '

Zarizeni pro nastaveni primyslového robotu pro brou=-
Seni odlitkd je zndzorn&no na pripojeném vykresu.

Sestdvd z nosné kruhové desky 1 , opatfené ve stiedu
upinacim otvorem 2 , na niZ je uloZen kotou? 3 tvaru me-
zikru¥i, ktery odpovidd vn&js8im obrysem obrysu brusného
kotoude. Kotoud 3 Je na nosné desce 1 uloZen centricky,
prostrednietvim odpruZenych strfedicich pék 4 , které jsou
ddle uloZené vykyvné na Cepech 5 a svymi krat3imi konci
jsou opfeny o nardzky 6 , pridemZ Cepy 5 a nardiky 6
jsou umist&ny na nosné desce 1 . Deldf konce stiedicich
pdk 4 Jsou jednak opatieny otolnou kladkou 7 =& jednak
prutinou 8 , kteréd Jje druhym koncem uchycena k dchytu 9,
umist¥ném na nosné desce 1 . Oto&né kladky 7 Jjsou vzé-
jemn¥ obepnuty lankem 10 , které je jednim koncem spojeno
s télesem spinale 11 , opatfeného stavitelnymi kontaktiy
12 a 13 . Druhy konec lanka 10 Je spojen s druhym kon-
taktem 13 . Kontakty 12, 13 Jsou pripojeny k optickému
nebo skustickému signalizadnimu za¥izeni nebo k Fidicimu
systému primyslového robotu, ktery na zdédkladd signdlu auto-
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maticky upravuje pii progremovéni vzddlenost kotoude 3
od odlitku. Programujici pracovnik potom pFi programovéni
robotu pouze ddvé impulsy k posuvu kotoude 3 po povréhu
odlitku.

Funkce zabizeni pro nastaveni primyslového robotu pro
broudeni odlitkd je ndsledujici. Rosnd deska 1 s kotoulem
J odpovidajici obrysu brusného kotoufe je upnuta na pra-
covnim i'ameni primyslového robotu prostiednictvim upina-
ciho otvoru 2 ., Kotou® 3 pek sleduje povrch odlitku po
stejné drdze jako brusny kotou&., Z toho dlvodu je vhodné
pro programovéni vyuzit jiZ obroudeny odlitek, ktery slouZi
jako Seblona, Odlitek byvd upevnén na nehybném‘stole nebo
vhodném polohovadle tak, aby byla zajisté&na jeho rychld
vyména a jeho jednoznadnd poloha. V p¥ipadd, Ze se kotoud
3 pri progremovéni dotkne odlitku, dojde k vykyvu prislud-
né stredici pdky 4 s prisludnou kladkou 7 , &imZ dojde
k napnut{ lanka 10, & tim i k sepnuti kontektd 12, 13
spinale 1l . Nea zéklad® vzniklého signdlu, snimeného ¥i-
dfcim systémeﬁ primyslového robotu, se pak vzddlenost ko-
toufe 3 od odlitku upravuje. .

Spinaci a rozpinaci obvody mohou byt tek usporddédny,
e akusticky nebo opticky signdl, pripadné i oba soulasné,
signalizuji poZadovanou vzddlenost brusného :zotoule od
odlitku i v pPfedem zvolené toleranci.

Zarizeni podle vyndlezu je pouZitelr# pro nastaveni
primyslového robotu ne rdzné technologické operace, napt.
brouSeni odlitkd, upalovéni nédlitkd a vtokd, pro stiikéni
forem apod. | *
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Zetfizeni pro nastaveni primyslového robotu pro
broudeni odlitkd, které je upnuto na pracovnim remeny
primyslového robotu, vyznalené tim, Ze sestédvéd z nosné
kruhové desky /1/ opatfené ve stfedu upinacim otvorem
/2/ , na ni¥ Jje uloen kotou¥ /3/ ve tveru mezikruii,
umistény na stPedicich pdkédch /4/ , uloZenych vykyvné
na &epech /5/ nosné desky /1/ , piilem? stiedici péky
/4/ Jsou opreny svymi kret3imi konci o nardéiky /6/,
umisténé ne nosné desce /1/ , zatimeco deldf konce stre-
dicich pdk /4/ Jsou opatPfeny jednak otodnymi kladkemi
/7/ & jednek prufinemi /8/ , pFipevn¥nymi k uchytim
/9/ umistdnym na nosné desce /1/ , pFifem? otolné
kladky /7/ Jjsou vzéjemn& obepnuty lenkem /10/ , pro-
pojenym se spinefem /11/ , opatrenym kontakty /12,13/,
které jsou pPfipojeny k signalizeénimu zafizeni nebo k
F{dicimu systému primyslového robotu.

1 vykres
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