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(54) Fluidny digitdlny snimad polohy zvaracej hubice
pre automatické zvaranie
- Vyndlez patri do o@boru automatizad-
nej techniky a robotiky a riesi ulohu
animania polohy zvaracej hubice pri zvé-
rani tupych zvarov elektrickym oblukom
pre adaptivne riadiace obvody polohovych 10
servos{stémov s regulétorom polohy typu P
grojpolového relé s necitlivostou. Jeho e e
podstata je v tom, Ze pozostéva z trojice e
fluidnych planérnych reflexnjych snima- o P
dov vzdialenosti, z ktorych dva su pre~ v} L e e e —— 20
vadzkované v re¥ime merania relativneho J -
bodného posunutia tstis snimada a v pri- I [:1_{:1_J:q
estore tvarovanej odrazovej plochy, cha- wnl ™

rakterizovanej vodiacou hranou zvéaraného
materidlu a treti v reZime merania axial-
nej vzdidlenosti medzi ustim snimada a
.odrazovou plochou, pridom sliZi pre nas-—
tavenie pracovného bodu snimadov bolného
posunutia. Naspoiité vyhodnotenie vystup-
nyoh signalov snimadov bofného posunutia
a ich nésledné logické vyhodpotenie umoZ-
fuje jednoducht realizdciu nespojitého
regulatora gre trojhoénotovi reguldciu
poloby, pridom vlastné snimafe bolného
posunutia ako ag pre spracovanie ich
vystupného signdlu mo¥u tvorit jeden mo-
nolyticky funkdny blok.

Vynalez je znédzornenjy na priloZenom vik-
rese na obr. 5.
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Vynédlez sa tyka fluidného digitdlneho snimaca polohy zva-
racej hubice pre automatické zvdranie priestorovych tupych zva=-
Ir'oVe

Je zndme pou¥itie taktilnych, mechanickych snimalov, kto-
rych vystupny signdl je v tvare linedrneho posunutia alebo si-
lovéhe pdsobenia. Ich zékladnou nevyhodou je potreba mechanic-
xého kontaktu 8o zviranym materidlom a z toho vyplyvajice ope-
trebenie snimacieho hrotu, znadné rozmery, ktoré obmedzuju ma-
névrovatelnost zvdrace] hubice a vytvorenie viacsnimalového sys-
tému pre automatické zvdaranie priestorevych zvarov, obtiaZne nas-
tavovanie a reprodukovanie referenénej polohy ako aj narodnd vy-
roba. Pre realizdciu nespojitého regulédtora typu trojpolohové-
ho relé su kladené ndarolné pozZziadavky na obvedy primérneho spra-
covania vystupného signdlu taktilnéhe snimaca,

Uvedené nedostatky sU odstrdnené fluidnym digitdlnym snima-
dom polohy zvéracej hubice pre automatické zvéranie priestoro-
vych tupy¥ch zvarov, tvoriacim jeden funkiny blok/podIa vyndlezu,
ktorého podstata je v tom, Ze pozostdva z dvoch fluidnjch pla-
ndrnych reflexnych snimadov bedného posunutia a fluidného plandr-
neho snimada vzdialenosti usporiadanjch”v priestore tak, Ze ma-
Ji totoZmi rovinu pozdfinej symetrie,

 Vyhody snimada pedla vyndlezu si v tom, Ze je odstrdnend
potreba mechanického kentaktu so zvdranym meteridlom, védsia Zi-
votnost a lahkd manévrovatelnost zvdracej hubice.

Na pripojenom vykrese Jje na obr. 1 axonometricky pohlad na
z8kladné geometrické usporiadenie pracovnéhe priestoru fluidné-
he plandrneho reflexného snimala vzdialenosti, na obr. 2 je naz-
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nadené jeho polohovanie v priestore pri merani vzdialenesti a
bo&néhe posunutia odrazovej roviny, na obr. 3 je prevodovd cha-
rakteristika snimada pri merani axidlnej vzdialenosti medzi us-
tim snimada a odrazovou rovinou pri plnom prekryti istia snima-
da, na obr. 4 je prevodovd charskteristike snimada pri merani

rdativneho bodného posunutia Ustia snimada, ktory je funkdne spo-
jeny so zvdraceu hubicou a v priestore tvarovanej odrazevej plo-
chy, charakterizovanej hranou AB, znézorﬁujﬁcou vodiacu hranu '
zvdraného materidlu, na obr. 5 Je geometrické usporiadanie sni-
mada polohy hubice podla vyndlezu a na obr. 6 je schéma moZnos-
ti zostavenia meracich kandlov pre spracevanie vystupnych sig-
nédlov zo snimada polohy pre adaptivne riadiace obvody pelehe-
vych servosystémov mikropribliZovania s regulétormi typu troj—
polohevého relé s necitlivostou. '

Fluidny planérny reflexny snimaé vzdialenosti 10 na ebrel
pezostdva z dvojice napdjacich kandlev 12, 13, vystupnéhe kané-
la 11 a krycej dosky 14, ktord uzatvéra pracovné priestory re-
liefu snimada. Prevodovd charakteristika snimada 10 pri bolnem
posunuti odrazovej roviny na obr. 4 sa vo vSeobecnosti vyznadu-
Je Usekom spejitej zmeny vystupnéhe tlaku Py medzi dvomi hranid-
nymi hodnotami P,y 8P o ktory méd v najnepriaznivejsem pripade
sirku H, &i%e pre plai zmenu vystupnéhe tlaku snimada treba (iple
- né prekrytie alebe edkrytie ebidvoch napdjacich kandlov,

Snima& polohy zvdracej hubice podla vyndlezu na obr. 5 po-
zostdva 2z fluidnyoh plandrnych reflexnjch snimadov bodnéhe po-
sunutia 10 a fluidného plandrneho snimada vzdialenosti 20 uspo-
riadanych v priestore tak, Ze majui totoZmi revinu pozdfinej sy-
metrie, ktord prechéddza oseu vystupnych kandlev, pridem ich ro=-
viny priednej symetrie, prechddzajiice stredem vysky H reliefu
pracovnéhe priesteru snimafa si rovnobeZné a navzdjem posunuté
o hednetu H + S. Cinnest fluidnych plandrnych reflexnych snima=
gov bodného posunﬁtia 10 je zaloZend na principe bindrnehe vyhed-
netenia plochy prekrytia ich Usti odrazoveu revineu, ohrani&enou
hraneu AB, prilem dedrZanie konstantnej vzdialenesti Zl od odra=-

zovej roviny pri priesterove tvarovanych tupych zvaroch zabhez~-
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peduje reguladny obved vzdialenosti s fluidnym plandrnym sni-

madom vzdialenosti 20, ktory je umiesteny rtak, Ze jeho ustie
je trvale plne prekryté odrazovou rovinou.

Meracie kandly pre trejpolohové vyhodnotenie boiného posuautin
hubice v smere o08i y a vzdialenostl v smere osi z obr, 6 sa skla-
daji z fluidnych planérnych reflexnych snimadov bo&ného posunu-
tia 10 z fluidného plandrnehe snimada vzdialenosti 20, z fluidnych
kempardtorov 40, tvoriacich nespojity reguldtor typu dvojpole-
hového relé s necitlivestou, realizovanych monostabilnym fluid-
nym pridovym zosilnovadem, nespojitého trojpolohového reguldte-
ra 50, realizovanéhe dvojicou fluidnych kemparatorov s ndsled-
aym logickym vyhodnotenim ich vystupnych signédlov, kembinadné~
he fluidndho logického obvodu 60, ktory logickym spracovanim vys-—
tupnych signédlov z kompardtorov 40 realizuje trojhodnotovy regu-
ldter bodného pesunutis 100, ktory spolu se snimaémi 10 a kom~
pardtormi 40 mbZe tvorit jeden monolyticky funkdny blek. Sidastou
meracich kandlov si aj pneumaticko-elektrické prevedniky 70, pri-
em na ich vystupoch si bindrne kodované vystupné signdly pre ak-
tivovanie, zastavenie alebo reverziaciu elektrickych alebo hyd-
raulickych servopohonov trojhodnotove] regulacie polohy zvérace]
hubice v smere osi y &8 ze Komparétory, respektlve nespojité re-
guldtory moZno realizovat aj elektronicky, pricdoem pneumaticke=-
elektrické prevodniky si zaradené priame na vystupech fluidnych
piandrnych reflexnych snimadov bodného posunutia 10 fluidného pla-
nérnehe snimafa vzdialenosti 20.
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Fluidny digitdlny snimad polohy zvdracej hubice pre automa-
tické zvdranie priestorovych tupych zvarov tvoriaci jeden fun-
kény blok,vyznadujici sa tym, Ye pozostdva z dvech fluidnych pla-
nérnyoch reflexaych snimadov bolného posunutia /10/ a fluidného
plandrnehe snimada vzdialenosti /20/ usporiadanych v priestere
tak, e maji totoZmd fovinu pozd{fnej symetrie.

1 wykeas
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