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(54} Snfmqé manipulaéni tolerance, zejména pro pramyslové roboty
a manipulédtory
Refeni spad4 do oboru za¥izeni k ma-
nipulaci s obrobkem a ¥e&i snimal manipu-
la¢ni tolerance, zejména pro prumyslové %
roboty a manipuldtory. Podstatou je, Ze ©
-~

snimad¢ manipuladni tolerance sestdvd z ra-
mena manipuldtoru, p¥iruby, té&lesa a cha-
padla s pruZnymi elementy. Na téleso cha-
padla s nejméné t¥emi pruZnymi elementy

je upevnén nejméné jeden stavéci element,
na kterém je umistén prost¥ednictvim Gchyt-
ného elementu snimaci krouZek. Sestdvéd z

z izolované &4sti vodivé dotykové plochy
elektricky spojené s prvnim vodilem. Dile
je na stavécim elementu umistén dotykovy
krouZek, jehoZ st¥edem prochdzf kontaktni
tylka, upevnénd p¥es izolovanou matici na
dotlddeci desku a elektricky spojend s dru-
hym vodicem. Oba vodi%e prvni i druhy jsou
vyvedeny do vyhodnocovaciho centra.
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Vynélez se tykd snimade manipula&ni tolerance, zejména pro primyslové roboty a mani-
pulétory.

V soutasné dobé se p¥i manipulaci s obrobky, jako je uchopeni a ukl&d4dni vEetn& me-
chanického ustaveni obrobku v Zelistfch p¥i pouZitf dotld&ec{ desky poufivd u prémyslovych
robotll, nabo manipuldtord, které obsluhuji rotadni obrdbéc{ stroje, za¥fzen{ pro zp&tni
hldSeni. 7 té&chto za¥fzenf je sniména informace pouze o stavu Selisti chapadla. Takto ziska-
né ddaje v8ak zcela neur¥uji skutedny stav obrobku v chapadle. Dochdzf k chybnému zaloZeni
obrobkili do ohrébéciho stroje. P¥i vypadnutf obrobku z Selistf,stroje, nebo &elist{ chapadla,
mife dojit k ohrofeni obsluhy, nebo také k po¥kozen{ &4sti za¥fzeni obré&b&ciho stroje.

Shora uvedené nevyhody odstrafiuje v podstatd vyndlez, kterym je snima® manipula&nf
tolerance, zejména pro prlimyslové roboty a manipuldtory sestdvajfc{ z ramena manipuldtoru,
p¥iruby, télesa a chapadla s prufnymi elementy, a jeho podstata spodivéd v tom, %e na t&leso
chapadla s nejméné t¥emi pru%nymi elementy je upevnén nejmén& jeden stavéci element, na
kterém je umistén prostfednictvim Gchytného elementu jednak snimaci kroufek sestdvajici
z izolované &&sti a vodivé dotykové plochy elektricky spojené s prvnim vodiem a jednak
dotykovy krouiek, jehoi st¥edem prochdzi kontaktnf ty&ka upevn&nd p¥es izolovanou matici
na dotlédCeci desku a elektricky spojend s druhym vodiem, p¥i&emZ oba vodife prvni{ i druhy
jsou vyvedeny do vyhodnocovaciho centra.

VyE&iho UWinku se dosahuje podle vyndlezu tim,, %e p¥i chybném uloZeni obrobku je
zabrénéno spultdn{ stroje a dal¥fmu chodu manipuldtoru, &im¥ je zabr&n&no ohroZen{ obsluhy
a poSkozeni za¥fzeni.

Pfiklad konkrétniho proveden{ vyndlezu je schematicky zn&zorn&n na p¥ipojeném vykrese,
ktery pfedstavuje schéma snimale manipula®ni tolerance.

Na rameni 1 manipuldtoru je pfes p¥frubu 2 upevnéno t&leso 3 chapadla. K t&lesu 3 chapadla
je pfes t¥i pruZné elementy 4 uchycena odprufend dotlddeci deska 5. Na té&lese 3 chapadla
jsou ddle upevn&ny dva stavéci elementy,6, na kterych je umist&n prost¥ednictvim Wdchytného
elementu 7 snimaci krouZek 9 napfiklad kruhového tvaru a dotykovy krouZek 8. Snimaci kroulek
9 sestdvd z izolované Z4sti 10 a vodivé dotykové plochy 11, kterd je elektricky spojena
s prvnim vodiZem 12. Stredem dotykového krouZku 8 prochdz{ kontaktni ty&ka 13, kterd je
‘upevné&na p¥es izolovanou matici 14 na dotldlecf desku 5.

Kontaktni ty¢ka 13 je déle elektricky spojena s druhym vodifem 15, Oba vodide 13, 15
prvni i druhy, jsou vyvedeny do vyhodnocovaciho centra 16.

P¥i vlastnim provozu se nejprve téleso 3 chapadla pfivede ramenem 1 manipuldtoru nad
nezobrazeny obrobek. P¥iénym pohybem t&lesa 3 chapadla je odpruZend dotldfeci deska 5 na
tf¥ech pruZnych elementech 4 nezndzorn&nym obrobkem stladena. JestliZe dojde k chybnému
dotlafenf, je odpruZend dotldfeci deska 5 vychylena, p¥ifem? kontaktni tylka 13 sleduje
velikost vychyleni ve v3ech sm&rech. Dosdhne-1i vychyleni kontaktni ty&ky 13 takové velikosti,
e dojde k jejimu dotyku s vodivou dotykovou plochou 11, je vyslén signdl pfes prvni a druhy
vodi¢ 12, 15 do vyhodnocovaciho centra 16.

Velikost manipuladni tolerance je moZno nastavit pomoci dvou stavécich elementl & na
hodnotu bezpeéné manipulace s nezobrazenym obrobkem. ZpGsob vyhodnoceni manipulaéni tolerance
je shodny a p¥i opadné funkci dotld&eni neznézorné&ného obrobku do &elisti nezobrazeného
skligidla obrédb&cfho stroje. JestliZe nedojde k rovinnému zaloZeni nezndzorn&ného obrobku,
je opét odpruZend dotlddeci deska 5 vychylena a do vyhodnocovaciho centra 16 je vysldn signél
o chybé. Timto zptsobem dojde k pFerudeni dalsi Cinnosti primysloveého robotu nebo manipuld-
toru. Vyuzit{ snimae manipulaini tolerance }e vzejména moZno pro zabudovédni do chapadel

prinyslovych robotd a manipuldtoru.
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PREDMET VYNALEGZU

Snimad manipuladni{ tolerance, zejména pro primyslové roboty a manipuldtory sestdvajici
z ramena manipuldtoru, p¥iruby, t&lesa a chapadla s pruZnymi elementy, vyznadujic{ se tim,
%e na téleso (3) chapadla s nejmén& t¥emi pruZnymi elementy (4) je upevn&n nejméné jeden
stavéci element (6), na kterém je umistén prost¥ednictvim Gchytného elementu (7) jednak
snimac{ krouZek (9) sestdvajfci z izolované &&sti (10) a vodivé dotykové plochy (11) elektricky
spojené s prvnim vodidem (12) a jednak dotykovy krouZek (8), jeho? st¥edem prochdzi{ kontaktni
ty¢ka (13} upevnénd p¥es izolovanou matici {14) na dotlé&deci desku (5) a elektricky spojend
s druhym vodi&em (15), pfidemZ oba vodile (12, 15) prvni{ i druhy jsou vyvedeny do vyhodnoco-

vaciho centra (16).
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