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(54) . Svarovaci hlavice pro automatické svafovéni

. ) L 12 13|
. Red8i ge problém navedeni svarovaci
hlavice a jeji ustaveni viei svaiovaci : , A 8 . -
spare bez nutnosti pouiiti piFidavnych za= . ARG
| DY

rizeni, Svafovaci hlavice sestdvd z téle-
sa hlavice, ke kterému je upeynsn sva¥ovaci
hoidk & na ném je uloZen upevnovaci prost- - 9
fedek pro upevnéni k robotu, Podstata pe< 1 _1§~34
Seni spodivd v tom, ¥e na télese hlavice - . S ¥ 15

Je ulozen prstencovy segment, jehoZ obvoe o c 7 :
dovd plocha je zaoblena & je ve styku s - L . : I
‘tlanym €lenem upevnovaciho prostiedku, - :

S ‘'uvolnénou svaiovaci hlavici robot naje=
de do mista svaru pod iihlem 450 a kolmo

ke sméru svabovdni tak, Ze dotykem &pid= .
ky svafovaciho hotdku do svafovaci spdry
dojde jak k posunu ve sméru podélné osy,
tak k vikyvu po zaoblené plose pratenco=
vého segmentu a tim k ustaveni svadovaci
hlavice vici spda¥e. Pevné ustaveni zajis- R
i ovliddaci vdlec, dotladenim tladndho ’ o Ty
¢lenu na zaoblenou plochu prstencového .. . [

segnemtu, : .
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Vyndlez se tykd svafovaci hlavice urdené pro automatické
sve¥ovani. | |
Pro indikeci mista svaru a sledovanl vafovaci~spéry'ﬁ sva-
fencl, Vyrébenych na robotizovanych pracovistlch, u kterych do- "
chdzi béhem svarovanl k uchylkam tveru sva¥ovaci drdhy od na-
programovane drahy horaku sva¥ovaci hlavice, gse pouziva nékolik
indikacnlch metod. :

U induktivni metody se k najetl do svaru vyu21va srovné-
véni naprogramovanych parametru svarovaclho oblouku s parameiry
skutednymi. Podle rozdilu parametru dochdzi ke korekci napro-
“gramovane drdhy hoF¥dku svaovaci hlavice tek dlouho, &% skutec—
né parametry . odpov1da31 naprogramovanym. Tato metoda vyzaduje
Specifické podminky z hlediska tveru sva¥oveného dilce. Nelze
ji pouZit pro svary pod 60 mm delky. Pocatek svaru miZe byt
'mimo gprdavné misto gvaru &% o 50 mm & proto svetovany dil musi
byt rudné dovarovan. Vyaaduae gpecidlni svarova01 agregat 8 vy-"
sokou stabilitou zdroje. Tato metoda neni v bezne praxi vyuzi-
' telna u 30 a% 90 % svard,

U taktilnl metody se k vyhledavanl sva¥ovaci spary pouzi v
taktllnl snlmac, ktery sleduje sva¥ovaci sparu p¥ed hordkem
- pomocl mechanicky dotykajiciho se gidle, ne jehoZ druhém konci

je uspo¥dddn systém snimedi, ktery prostorov$ koriguje naprogra- :

movanou dréhu horaku svafovaci hlavice. Snlmace Jsou upevneny ve
schrdnce umlsténé na ho¥dku. Tato metoda je technicky ndrodnd
ns programové Vybavenl. Schrinka snimadt svymi rozmdry a umisté-
nlm zabranuae svafovani ‘méné prlstupnych gvari. Tato metode neni
v bdiné praxi vyufitelnd u 20 aZ 30 svari.
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U metody s vysuvnym kontaktnim hrotem je souddsti holdku
svafovaci hlavice odpruZeny hrot, ktery se v naprogramovanych‘
intervalech vysouvd pred ho¥fdkem a kterym se upravuje drdha
svafovaci hlavice mechanickym pFesunutim do mista sveru. Tato
metoda nelze vyu#it pro krdtké svary a téleso hrotu znemoZnuje
svefovini mén& p¥istupnych svarl. Nelze vyu?it v bdiné praxi |
u 10 a% 20 % svard.

Cilem vyndlezu je odstranéni piidavnych zafizeni pro indi-
kaci mista svaru ze sva¥ovaci hlavice.

Sva¥ovaci hlavice, pro automatické sva¥ovdani robotem, ses-
t4vd z télesa hlavice, ke kterému je upevnén svafovaci hofdk a
na ndm# je uloZen upevnovaci prostiedek pro upevndni k robotu.
Podstata vyndlezu spolivd v tom, %e na t8lese hlavice je uloZen
prstencovy segmeunt, jehoZ obvodovd plocha je zaoblena a je ve
styku s tladnym Elenem upevnovaciho prost¥edku. Upevioveci
prostiedek je vytvolen jako -objimka, usporiaddna kolem prsten-
cového segmentu, je na ném upevneéna konzola s otvorem a ovlédabi
vilec, jehoZ pist je opat¥en tladnym Slenem. Tladny &len je vdl=-
‘covy dep. ’ ‘

Sva¥ovaci hlavice umoZnuje navedeni do svaru a ustavend
vi8i svaYovaci spdPe bez nutnosti pouziti p¥idavnych za¥izeni.
Umo¥nuje sva¥ovédni ndrodéngch a.téiko pristupnych svarl, je jed-
noduchd, nendrodnd na udrZbu, spolehlivd a pbfizovaci.cena je
v porovndni s pouZivanymi metodami nizkd. |

 P?{klad provedeni sva¥ovaci hlavice je schématicky, v ¢ds-
tedném. Yezu, zndzornén na prilo¥enédm vykrese.

Sva¥ovaci hlavice sestdvd z t8lesa 1 hlavice, ke kterému
je prost¥ednictvim trubice 2 upevnéﬁ sva¥ovaci ho¥dk 3 se Spid-
kou 4. Na obvodé télesa 1 hlavice je vytvoreno osazeni 5, ve
kterém je posuvné uloZen prstencovy segment 6, jeho obvodovd
plocha je zaoblena, kup¥ikladu do kulového tvaru, Kolem prsten-
cového segmentu & je usporadédn upevnovaci prost¥edek 7 sva¥ovaci
hubice, kup¥ikledu objimka. Upevnovaci prost¥edek 7 je opat¥en
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osazenou konzolou 8 s otvorem 9 pro upevnéni k remeni robota
(nezakresleno) a je na ném upevnén pneumaticky ovlddaci vdlec
10, jeho% pist 11 je spojen s tladnym &lenem 12, kup¥ikladu
vdlcovym depem, ktery je ve styku se zaoblenou plochou prsten=- .
cového - segmentu 6. Poloha: upevnovaclho prostredku 1 je na t8lese
1 hlavice vymezena na aedné strand prostrednictVLm prestavitelné
dorazové objimky 13 & na druhé strané prufinou 14, kterd se opi-
T4 jak o upevnovaci prost¥edek 7, tek o pevny krouZek 15 na t8-
lese 1 hlavice. SvaYovaci hlavice je tak* prostrednictv1m svého
'telesa py uloZena v upevnovacim prostifedku 7 jednak otodné a
~suvné ve sméru podélné osy a jednak vykyvne ne zaoblené plode

' prsteneoveho segmentu 6. '

V zdkladni poloze je svafovaci hlavice v upevnovacim pro-
st¥edku 7 uvoln&na. Robot najede s uvolnénou svafovaci hlavici -
do miste svaru pod thlem 45° a kolmo ke sméxu svafovdni tak, Ze.
dotykem Spidky 4 svafovaciho horaku,2 do svarovaci spdry S dojde
Jakkposuvu ve améru podélné 08y, tek k vykyvu po zeoblené plose
‘prstencového segmentu 6 , 8 tim k ustaveni sva¥ovaci hlavice viéi
‘epdie 8. Tlakem media, kuprlkladu vzduchu, ktery se p¥ivede do
ovlddaciho vdlce 10, dotladi pist 11 tladny dlen 12 na zaoblenou
‘plochu prestencového segmentu §, dim¥ dojde k pevnému ustaveni
 polohy svafdvaci hlavice viéi évafovaci spd¥e 5. Poodjetim a
zpétnym naaetlm svafovaci hlavice na poéétek svaru je moZno pro=-
vegt gvafovani. ' ‘ '
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PREDHET® VYNALE'Z_U

Svarovaci hlavice pro automatické svafovdni, sestdvajici
-

'z t&lesa hlavice, ke kterému je upevnén svafovaci hordk

. & na némz je uloZen upevnovacl prostredek pro upevnéni

-k robotu, vyznadujici se tim, Ze na telese (1) hlavice je

uloZen prstencovy segment (6), jehod obvodova plocha je .
zaoblena a Je ve styku s tlacnym 8lenem (12) upevnovaclho

‘ﬁprostredku (7).

2.

EY

Svarovaci hlavice podle bodu l,_vyznaéu31c1 se tim, ze
upevnova01 prostredek (7)je vytvofen aakp.obalmka,,uspo-v‘
¥4ddne kolem prstencového segmentu (6), je na ném upevnéna
konzola s otvorem (9) a ovlddaci vdlec (10), jehoz plst

(11) je opatfen tlaénym glenem (12).

Svarovac1 hlavice ‘podle bodu 1 a 2, vyznadujici se tlm, Ze

$ladny &len (12) je vdlcovy dep.

1 vjkres
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