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(57)  Anotace:
Manipulator pro praci s vysoce radioaktivnimi
vzorky v horkych komorach se sklada z rdmu a
systému pro aretaci oti¢eni a zvedani manipulatoru.
R4am manipulatoru se sklada z otacivé Casti
manipulatoru a podstavy (16), ve které je vloZzen
univerzalni upinac (1) s testovanym vzorkem (2) a
integrovany m drzakem spodnich senzorii. Mezi
podstavou (16) a spodnim dilem (15) manipulatoru
je vytvofena kluzna plocha a podstava (16)
manipulatoru a jeho ota¢iva Cast je zajisténa proti
oddéleni pojistkami (14). Otaciva ¢ast manipulatoru
je tvofena hornim dilem (11) a spodnim dilem (15),
které jsou vzajemn¢ spojeny nékolika sloupky (12),
pro pohyb ve svislém sméru vozicku (4), pod
kterymi jsou brzdy (13) pro vymezeni rozsahu
pohybu vozicki (4) ve vertikalnim sméru. Ve
voziccich (4) jsou vloZeny osiCky (5) s madlem (3)
a ptitlaénymi pruzinkami, pro pohyb ve
vodorovném sméru a zabezpeceni piitlaCovani
boc¢nich senzorii (17) k povrchu testovaného vzorku
(2). Systém pro aretaci otaCeni a zvedani
manipulatoru tvofi hlavni madlo (7) s rahnem (6),
na kterém je upevnén drzak (8) homich senzori s
homimi senzory (18) a aretaénimi koliky (9) s
pojistkami zvedani (10).
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Manipulator pro nedestruktivni testovani radioaktivnich vzorku v horkych komorach

Oblast techniky

Vynalez se tyka manipulatoru, ktery slouzi k nedestruktivnimu testovani radioaktivnich vzorku
v horké komore.

Dosavadni stav techniky

V soucasné dobé neni mozné testovat vysoce radioaktivni vzorky bez dostatecné ochrany proti
lonizujicimu zafeni. Lze je zkouSet pouze pomoci dalkové ovladanych mechanickych ramen
v horkych komorach, které jsou stinény tlustymi olovénymi, ocelovymi nebo betonovymi sténami
a jejichz prizory chrani tlusté olovéng sklo.

V soucasnosti dostupné nedestruktivni metody, at’” uz ultrazvukové, rezonancni ¢i jiné, nemohou
byt v horkych komorach pouzity bez zvlastnich uprav, nebot’ k tomuto nebyly navrzeny a jejich
pfistroje neni mozné obsluhovat mechanickymi rameny.

K praci s radioaktivnimi vzorky je tfeba specialniho manipulatoru, ktery umozni uloZeni, natocent,
uchyceni, uvolnéni a snadné vyjmuti vzorku pomoci mechanického ramene. V soucasné dobé neni
dostupny takovy manipulator, ktery by spliioval vSechny vyse uvedené pozadavky a umoznil
ultrazvukovou, rezonan¢ni, nebo jinou podobnou nedestruktivni kontrolu radioaktivniho vzorku
v horké komore.

Dosud vyvinuté manipulatory, uréené pro uchyceni a nedestruktivni zkouseni vzorku, at’ uz

ultrazvukovou, anebo jinou podobnou metodou, jsou t€zko obsluhovatelné, uréené pouze pro jeden
¢1 dva senzory.

Podstata vynalezu

Uvedené nedostatky odstraniuje manipulator pro nedestruktivni testovani radioaktivnich vzorka
v horkych komorach skladajici se z ramu a systému pro aretaci otaceni a zvedani manipulatoru,
podle tohoto vynalezu, jehoZ podstata spociva v tom, ze ram manipulatoru sestava z otacivé ¢asti
manipulatoru a podstavy, ve které je vloZen univerzalni upinaé s testovanym vzorkem. Mezi
podstavou a otacivou ¢asti manipulatoru je vytvorena kluzna plocha. Podstava manipulatoru a jeho
otaciva cast je zajiSténa proti oddéleni pojistkami. Otaciva ¢ast manipulatoru je tvofena hornim a
spodnim dilem, které jsou vzajemné spojeny n¢kolika sloupky. Po téchto sloupcich se pohybuji ve
svislém sméru vozicky, pod kterymi jsou brzdy vymezujici rozsah pohybu vozicku ve vertikalnim
sméru. Ve voziccich jsou vloZeny osicky s madlem s pruzinkami, které se pohybuji ve vodorovném
sméru a zabezpecuji pritlaCovani boc¢nich senzori k povrchu testovan¢ho vzorku. Systém pro
aretaci otaCeni a zvedani manipulatoru tvofi hlavni madlo s radhnem a areta¢nimi koliky.
Manipulator ma na rahno ota¢ivé ¢asti ramu upevnén drzak homich senzori. Manipulator ma do
upinace umisténc¢ho v podstavé ramu manipulatoru vlozen valec s integrovanymi dolnimi senzory.
Manipulator ma aretacni koliky upevnéné v rahnu manipulatoru, kdy aretacni koliky prochazi
otacivou Casti manipulatoru a zapadaji do podstavy manipulatoru, kde zabraiuji samovoln¢ rotaci
otacivé Casti manipulatoru kolem svislé osy manipulatoru. Manipulator ma vytvorenu kluznou
plochu mezi otacivou ¢asti manipulatoru a podstavou manipulatoru, a to bez pouziti maziv.

Vynalez umoziuje testovani vysoce radioaktivnich vzorka v horkych komorach pomoci libovolné
zvolené nedestruktivni metody. Podstatou uvedeného feSeni je manipulator slozeny z nékolika
jednotlivych komponenta a univerzalni upina¢, ve kterém budou upevnény zkousené vzorky.
Konstrukce je navrzena tak, aby byl zkouSeny vzorek umistén a upevnén pfesné¢ uprostied

-1-



10

15

20

25

30

35

40

45

50

CZ 2020 - 452 A3

manipulatoru. Soucasti manipulatoru je nékolik pohyblivych dili, které zabezpecu;i dosah senzora
po celém povrchu testovan¢ho vzorku.

Vyhoda navrzeného vynalezu spociva ve variabilit¢ manipulatoru, lze jej vyuzit v prostredi
ohrozujicim lidské zdravi, napf. s vysokou intenzitou ionizujiciho zafeni, a lze do n¢j vkladat
vzorky ruznych tvari 1 rozmér.

Ram manipulatoru 1 jeho hybné soucasti jsou vyrobeny z lehkych slitin a materiald, které jim
umoznuji pohyb bez pouziti maziva. K vyrazeni vS§ech maziv se pristoupilo z duvodu jejich vysoké
schopnosti vazat radioaktivni prachové Castice, které mohou omezovat pohyb jednotlivych soucasti
a znesnadnuji jejich dekontaminaci a ¢isténi. DalSimi dulezitymi pozadavky na konstrukei a
material manipulatoru jsou nizka hmotnost a jednoduchost ovladani.

Objasnéni vvkresu

Vynalez je blize objasnén na priloZzenych vykresech, kde obrazky 1 a 2 znazorfiuji manipulator
s bo¢nimi a homimi senzory k provadéni nedestruktivnich testi radioaktivnich vzorka. Obr. 3
znazomuje pohled na drzak spodnich ¢idel, skladajici se homiho dilu s integrovanymi ¢idly a
spodniho dilu, mezi kterymi je vloZen pruzny segment.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Do horké komory se umisti upina¢ 1, ktery je upevnén na spodnim drzaku senzori, skladajiciho se
ze spodniho dilu 22 drzaku senzorti a homiho dilu 21 drzaku senzori, ve kterém jsou upevnény
spodni senzory 19, amezi homim 21 a spodnim 22 dilem drzaku spodnich senzoru je vloZena sada
pruzinek 20. Po uzavieni horké komory je do upinace 1 umistén mechanickym ramenem testovany
vzorek 2. Pomoci hlavniho madla 7, které je upevnéno na rdhnu 6 a zajisténo pojistkami 10
umisténych na aretacnich kolicich 9 upevnénych v rahnu 6 je manipulator umistén do vychozi
polohy, a to podstavou 16 manipulatoru, ktera je upevnéna pojistkami 14 ke spodnimu dilu 15 na
homi plochu spodniho dilu 22 drzaku spodnich ¢idel. Potom jsou pfitlaeny homi senzory 18, které
jsou upevnény v drzaku 8 homich senzori. Pooto¢enim madlem 3, ve které je upevnéna osicka 5
s pruzinkou, se pfitlaci bo¢ni senzor 17 k boku testovaného vzorku 2. Po prfitlaceni vSech bo¢nich
senzori 17 je potfeba ovérit, zda vSechny bocni senzory 17 funguji spravné. Pokud je zjisténa
nefunkénost neékterého z boénich senzorti 17, pak je mozné senzory znovu oddalit pomoci osi¢ky
5 a madla 3. Posléze 1ze Cidlo nastavit do jiné vySky pomoci vozic¢ku 4, ktery se pohybuje na
sloupcich 12 spojujici horni dil manipulatoru 11 a spodni dil manipulatoru 15. Na sloupcich 12
jsou upevnény brzdy 13 urlujici vertikalni rozsah pohybu vozicku.

Zapomoci ultrazvukové nebo rezonan¢ni metody je vyslan elektro-akusticky signal do zkouseného
vzorku. Dalsi senzor signal zachyti, pfevede ho na elektricky vzruch a vysle do osciloskopu —
pristroje, ktery signal rozpozna, zpracuje a analyzuje za pomoci vypocetni techniky. Z vysledku
této analyzy je mozn¢ stanovit stuperi posSkozeni materialu vzorku, napriklad trhlinami nebo jinymi
nespojitostmi.

Prumyslova vyuzitelnost

Vynalez najde uplatnéni pfi testovani ozarenych vzorku betonu 1 jinych poréznich mateniali, napf.
geopolymert nedestruktivnimi metodami.
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PATENTOVE NAROKY

1. Manipulator pro praci s vysoce radioaktivnimi vzorky v horkych komorach skladajici se z
ramu a systému pro arctaci otadeni a zvedani manipulatoru, vyznalujici se tim, z¢ ram
manipulatoru sestava z otacivé ¢asti manipulatoru a podstavy (16), ve které je vloZen univerzalni
upinac¢ (1) s testovanym vzorkem (2) a integrovanym drzakem spodnich senzoru, skladajiciho se
ze spodniho dilu (22) drzaku senzoru, pruzinek (20) a homiho dilu drzaku (21) senzori
s integrovanymi spodnimi senzory (19), pficemz mezi podstavou (16) a spodnim dilem (15)
manipulatoru je vytvofena kluzna plocha a podstava (16) manipulatoru a jeho otaciva ¢ast je
zajisténa proti odd€leni pojistkami (14), otaciva ¢ast manipulatoru je tvofena hornim dilem (11) a
spodnim dilem (15), které jsou vzajemné spojeny nékolika sloupky (12), pro pohyb ve svislém
sméru vozicku (4), pod kterymi jsou brzdy (13) pro vymezeni rozsahu pohybu vozi¢ku (4) ve
vertikalnim sméru, kdy ve voziccich (4) jsou vloZzeny osicky (5) smadlem (3) a
pritlatnymi pruzinkami, pro pohyb ve vodorovném sméru a zabezpeceni pifitlacovani boc¢nich
senzoru (17) k povrchu testovaného vzorku (2), pfiCemz systém pro aretaci otaeni a zvedani
manipulatoru tvori hlavni madlo (7) s rahnem (6), na kterém je upevnén drzak (8) hornich senzora
s hornimi senzory (18) a areta¢nimi koliky (9) s pojistkami zvedani (10), kdy aretacni koliky (9)
upevnéné v rahnu (6) manipulatoru prochazi otacivou ¢asti manipulatoru, jsou zajistény pojistkou
zvedani (10) a zapadaji do podstavy (16) manipulatoru, pro zabranéni samovolné rotace otacivé
¢asti manipulatoru kolem svislé osy manipulatoru.

2. Manipulator podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze kluzna plocha mezi otacivou casti
manipulatoru a podstavou (16) manipulatoru ma suché tfeci plochy.

3 vykresy

Seznam vztahovych znacek

1 univerzalni upinac s ¢elistmi

2 testovany vzorek

3 madlo bo¢niho drzaku

4 vozicek bocniho drzaku

5 osicka s pritlaénou pruzinkou

6  rahno

7  hlavni madlo manipulatoru

8  vyménitelny a flexibilni drzak homich senzori
9  aretacni kolik

10 pojistka pro zvedani a aretaci

11 horni dil manipulatoru

12 sloupky manipulatoru

13 brzda vozi¢ku bo¢niho drzaku
14 pojistka otaceni manipulatoru

15 spodni dil manipulatoru - rotacni
16 podstava manipulatoru - staticka
17 bocni senzory

18 horni senzory

19 spodni senzory

20 pruzinky

21 horni dil drzaku spodnich ¢idel
22 spodni dil drzaku spodnich ¢idel
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Obr. 1
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