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Rie3enle sa tyka kontrolnej jednotky
zdvojenosti manipulovanych predmetov, kto-
r4 je urfend najmi do robotizovanych tech-
nologickych pracovisk plo¥ného tvérnenia.
Podstata kontrolnej jednotky, pozostdvajd-
cej z nosného telesa s posuvne uloZenou vo-
diacou tyfou a pevne prichytenym priamo-
tiarym valcom, spofiva v tom, e vodiaca
tyé je opatrend predsunutou konzolou pri-
chytenou k piestnici priamo&iareho valca a
k predsunutej konzole je pripevnend jedna
pevné telust a prostrednictvom jednoosové- 18 2. 852323 325
ho klbu prichytens jedna odpruZend &elust.
Pevnd i odpruZend vykyvna &Celust sd na I -
svojom vzdialenejSom konci voti priamodia- ‘ = e—
remu valcu ukonfené kontaktnymi kladka- [® F L TB : /
mi. Na opafnom konci vodi kontaktnym 0 9 4 ¢
kladkdm je pevna ¢€elust opatrend kontrol- ili ;
nym snimatom a odpruZend vykyvn4 &elust
opatrend cez jednoosov§ klb prichytenou
dotykovou hlavicou kontrolného snimada a
prezoraditelnym dorazom dotykovej hliavi-2 Obr 1
ce. S oA
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Vynéalez sa tyka kontrolnej jednotky zdvo-
jenosti manipulovanych predmetov uréenej
najmd do robotizovanych technologickych
pracovisk plodného tvérnenia.

PrevédZna védésina robotizovanych techno-
logickych pracovisk a liniek plo3ného tvar-
nenia vyuZiva na vstupe vychystdvanie pri-
strihov stohovanim. Priemyselné roboty a
manipuldtory v tychto pripadoch zabezpe-
¢uja postupné odoberanie najvys§ie poloZe-
nych pristrihov v stohu a ich vkladanie do
lisovacich néstrojov po jednom kuse. V pri-
pade uchopenia chapadlom viac ako jedné-
ho pristrihu, o nie je moZné u pristrihov
vyla&it ani pri vyuZiti rozdruZevacich zaria-
deni a separdtorov, ide o havarijny stav s
moZnymi nésledkami znehodnotenia lisova-
cich néstrojov, chépadiel a podobne.

Vys$Sie uvedeny nedostatok w podstatnej
miere cdstraiiuje kontrolnd jednotka zdvo-
jenosti manipulovanych predmetov pozostéa-
vajica z nosného telesa s posuvne uloZenou
vodiacou tyfou a pevne prichytenym pria-
mociarym valcom, ktorej podstata spodiva
v tom, Ze vodiaca ty&, ktord je uloZeni w
priamoféiarom vedeni nosného telesa orien-
tovanom rovnobeZne s priamogiarym val-
com, je opatrend predsunutou konzolou pri-
chytenou k piestnici priamoliareho wvalca.
K predsunutej konzole je pripevnend jedna
pevnd gelust a prostrednictvom jednoosové-
ho klbu prichytend jedna odpruZend vykyv-
na delust, priom pevnd &elust i odpruZena
vykyvné €elust st na svojom vzdialenejSom
konci vo&i priamo€iaremu valcu ukonéené
kontaktnymi kladkami a na opatnhom konci
voti kontaktnym kladkdm je pevna &elust
opatrend kontrolnym snimafom a odpruZe-
néd vykyvnd ¢elust je opatrend cez jednoosc-
vy kIb prichytenou dotykovou hlavicou kon-
trolného snimada a prezoraditelnym dora-
zom dotykovej hlavice.

Kontrolnd jednotka zdvojenosti manipulo-
vanych predmetov podla vyndlezu zabezpe-
guje spolahlivé snimanie uchopenia viac akoe
jedného manipulovaného predmetu plosné-
ho tvaru a zaistuje bezpenost robotizova-
nych pracovisk proti neZiadficemu vkladaniu
viac ako jedného predmetu do technologic-
kého priestoru vyrobnych zariadeni. Naviac
vyuZitim priamogiareho valca a vodiacej ty-
€e je moZné kontrolni jednotku situovat aj
mimo pracovnej zény priemyselnych robo-
tov a manipuléatorov, ¢im sa vyrazne zvySuje
celkovd bezpe€nost proti moZnym Kolizidm,
napriklad pri poruchéach riadiacich systé-
mov a podobne.

Na pripojenych vykresoch je na obr. 1 vy-
obrazené prikladné prevedenie kontrolnej
jednotky zdvojenosti manipulovanych pred-
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metov podla vyndlezu v bokoryse a na ob-
rdzku 2 vyobrazené prikladné prevedenie
kontrolnej jednotky zdvojenosti manipulo-
vanych predmetov. podla vyndalezu v pchla-
de zhora.

Kontrolnd jednotka zdvojenosti manipulo-
vanych predmetov je vytvorend z nosného
telesa 1, v ktorom je prostrednictvom pria-
modiareho vedenia 7 posuvne uloZend vo-
diaca ty¢ 8 orientovani rovnobeZne s po-
zdlZnou osou priamoéiareho valca 2 pripev-
neného k nosnému telesu 1. Vodiaca tyg 8
je na strane piestnice 21 priamociareho val-
ca 2 opatrena predsunutou konzolou 3, kto-
T4 je s piestnicou 21 pevne spojend a je o-
patrend jednou pevnou ¢elustou 4 a jednou
odpruZenou vykyvnou &elustou 5 orientova-
nymi v smere prediZenej osi vodiacej ’cy(“:es

OdpruZend vykyvnd Celust 5 je vo svojej
strednej gasti prichyteni k predsunutej kon-
zole 3 prostrednictvom jednoosového kibu
32, a je na strane bli¥Sej k vodiacej ty&i 8
opatrena cez jednoosovy klb 32 prichytenou
dotykovou hlavicou 51 a prezoraditelnym
dorazom 52 dotykovej hlavice 51. K pevnej
Celusti 4 je prichyteny kontrolny snimaé 9,
ktory je orientovany proti dotykovej hlavici
51 odpruZenej vykyvnej &eluste 5. Pevné &e-
Just 4 i odpruZend vykyvné &elust 5 st na
svojom vystupe opatrené kcntaktnymi klad-
lkami 6. f

Vysunutim piestnice 21 priamodiareho
valca 2 sa zédroveil vysunie predsunutd kon-
zola 3 s pevnou &elustou 4 a odpruZenou vy-
kyvnou gelustou 5. V momente dotyku kon-
taktnych kladiek 6 s uchopenym predmetom
sa kontaktnd kladka 6 odpruZnej vykyvnej
teluste 5 oddiali od kontaktnej kladky 6
pevnej Celuste 4 na vzdialenost hribky u-
chopeného predmetu, voli ktorej je pro-
strednictvom prezoraditelného dorazu 52
zoradend dotykovd hlavica 51 na Uroveii
tesne pred zopnutim kontaktov kontrolného
snimada 9. )

V pripade uchopenia viac ako jedného
manipulovaného predmetu je rozovretie
kontaktnych kladiek 6 védtSie a dojde k zo-
pnutiu kontaktov kontrolného snimada 9,
€o je signdl o havarijnom stave pre prislus-
né oSetrenie, napriklad zahodenim zlepe-
nych pristrihov robotom do odpadovej pa-
lety.

Predpoklad SirSieho wvyuZitia kontrolnej
jednotky zdvojenosti manipulovanych pred-
metov: podla vynédlezu okrem plo$ného tvar-
nenia je aj v automatizovanych pracovis-
kdch a komplexoch pri spracovani tabulo-
vého skla, tvrdého papiera, dosdk a podob-
ne.
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Kontrolnd jednotka zdvojenosti manipulo-
vanych predmetov urfenéd najmd do roboti-
zovanych technologickych pracovisk plosné-
ho tvarnenia pozostdvajica z nosného telesa
s posuvne uloZenou vodiacou tyfou a pevne
prichytenym priamodiarym valcom vyzna-
¢end tym, Ze vodiaca ty& (8), ktord je ulo-
Zena v priamod¢iarom vedeni (7) nosného
telesa (1) orientovanom rovnobeZne s pria-
modiarym valcom (2), je opatrend predsu-
nutou konzolou (3) prichytenou k piestnici
(21) priamog¢iareho valca (2), a k predsu-
nutej konzole (3) je pripevnend jedna pevnd

telust (4) a prostrednictvom jednoosového

klbu (32} prichytend jedna odpruZend vy-
kyvna Celust (5}, pridom pevnd &elust (4)
i odpruZend vykyvné Celust (5) si na svo-
jom vzdialenejSom konci voéi priamotiare-
mu valcu (2) ukonené kontaktnymi klad-
kami (6) a na opatnom konci vo&i kontakt-
nym kladkdm (6) je pevnd Celust (4) opa-
trend kontrolnym snimatom: (9) a odpruZe-
né vykyvna telust (5) je opatrend cez
jednoosovy kib (32) prichytenou dotykovou
hlavicou (51) kontrolného snimada (9) a
prezoraditelnym dorazom (52} dotykovej
hlavice (51).
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