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Vyndlez sa tyka induktivneho snimada
polohy pre adaptivne riadenie polohy zvéra-
cieho horéka zvéracim robotom.

Podstata vyndlezu spodiva v kondtrukdnom
vyhotoveni induktivneho smimada polohy
pre adaptivne riadenie polohy zvaracieho
horéka robotom alebo Gdelovym manipulato-
rom, kbtory je uchybteny na zdviZnom mecha~
nizme alebo v drZiaku pred zvaracim hori-
kom, prifom induktivny snimad polohy je
opatreny dvomi aktivnymi meracimi plochami,
ktoré spolu zvieraju uhol 90 © a si vzdia~
lengood priesednice nosnjych ploch maximdl-
ne mme,
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Vynédlez sa tyka induktivmeho snimala polohy pre adaptivne
riadenie polohy zvdracieho hordke zvéracim robotom alebo 1ielo-~
vym manipuldtorom. '

V sifasnej dobe sii znéme technologické hlavice s induktiv-
nymi snimadmi pre adaptivne risdenie polohy zvéracieho horéka,
kde snimale majii iba jednu ektivnu meraciu plochu zabudovani v
induktivnom snima&i polohy. Pre meranie polohy zvéracieho horé-
ka v kitovom spoji je potrebné umiestnit do technologickej hla-
vice dva induktivne snimafe. Nakolko kaZdy snimaé md svoje nos-
né teleso, nemo¥no ich v technologickej hlavici usporiadat tak,
aby ich akt{vne meracie plochy boli od spoja vzdialené v roz-
‘medz{-0 8% 10 mm a tym bolo zabezpelené pouZitie technologicke]
hlavice pracujicej s induktivnymi snimalmi aj pre kitové zvaro-
- vé spoje, kde stoiny sd nizke, od rozmerov 20 mm. Dalsou nevy-
hodou je té skutolnost, Ze meranie polohy vo v#&3ej vzdialenos-
ti od miesta spoja je menej presné, nskolko Je ovplyvnené ne-
presnostou roztavenych dielcov. Naviac dve induktivne snimede
umi estnené vo vid3ej vzdielenosti od zvarového spoja zniZuji
pristupnost technologickej hlavice k zvarovym spojom, najma u
zvarkov zlo¥itejSich tvarov, %o obmedzuje pouZitelmost tychto
hlavic. ' '

Vyndlezom sa uvedené nevyhody do znalnej miery odstrénia.
Podstata vyndlezu spodiva v konStrukinom prevedeni induktiwneho
snimade polohy pre adaptivne riadenie polohy zvéracieho horédka
zvéracim robotom alebo WEelovym menipuldtorom, ktory je uchyte-
ny ne zdvi¥nom mechanizme alebo v dr¥fisku a je charakterizovany
tym, Ze induktiwny snime¥ polohy je na svojom konci opatreny
dvomi nosnymi plochami, ktoré navzédjom zvierajii uhol 90°. Kaz-
d4 z nosnych pl8ch obsahuje po jednej sktivnej meracej ploche
umiestnenej tak, Ze vmitorné okraje ekt{iwvnych meracich pléch
g vzdislené od prieselnice nosnych pléch maximélne 10 mm.
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239 096

zvéracieho hordka zvédracim robotom alebo i1i¥elovym menipulédto-
rom méd viaceré vyhody.

Maly rozmer snima&a polohy, ktory odmeriava polohu zvéra-
cieho horéke v dvoch na seba kolmych smeroch, zabezpeluje dob-
mi pristupnost technologickej hlavice s hordkom do miest zva-
rovych spojov. Blizkost miesta merania od zvarového spoja za-
bezpeduje velki presnost merasnia polohy zvéracieho horéka.
Zvéracia hlevica méZe zvérat i zvarky, kde s\ malé vy3ky stien,
len 20 mm. V pripade vytvérania kite alebo vystuh, induktivny
snimed sa zdviZnym mechenizmom odsunie, &im sa umoZn{ zvéra-
ciem: hordéku pristup do kite, a tym sa zabezpedl jeho vyvare-
nie podTa vopred zadenej trajektérie pohybu bez potrebného do-
varenia kitov rudne.

Priklad prevedenia vynélezu je zndzorneny na pripojenom
vykrese, kde obrdzok 1 predstavuje technologiclt hlavicu so
zdviZnym mechanizmom v ¢iestodnom reze v rovine A-A, obrézok 2
predstavuje technologicki hlavicu v bokoryshom poh¥ade, obré-
zok 3 Je technologickéd hlavica v &iastolnom reze v rovine B-B
a obrézok 4 Je technologické hlavica v bokorysmom pohlade.

Induktivny snimal polohy 1 pre adaptivne riadenie polohy
zvéracieho horéka 4 zvdracim robotom alebo i1idelovym menipuléd-
torom je uchyteny ne zdviZnom mechanizme 2 alebo v drZiaku 3
& na svojom konci je opatreny dvomi nosnymi plochami 7 zviera-
Jicimi navzdjom uhol 90°, z ktorych kaZdé4 obsahuje po Jjednej
aktivnej meracej ploche 5 umiestnere j tek, Ze wvmitorné okraje
aktivnych meracich pl8ch 5 sii vzdielené od priesednice 6 nos-
ny¥ch pldch 7 meximdlne 10 mm.

Zvéracia technologickd hlavica skladsajiica sa zo zvéracie-
ho horéka 4, induktivneho snimads polohy 1 umiestneného ne
zdviZnom mechenizme 2 alebo v drZisku 3 pred zvéracim horékom 4
Je prichytend prirubou 9 na kinemstickom retazci 10 robota,
alebo i¢elového menipuldtora, ktorym je podla dopredu urdenej
trajektorie pohybu posiivané pozdl¥ zvarového spoje. Induktivny
snima® polohy 1 so svojimi dvomi ekt{vnymi meracimi plochami 5
kopiruje dve zvarové plochy 8 zvarového spoja. Pripedné rozme-
rové odchylky zvarového spoja od predom urdenej trajektérie po-
hybu induktivneho snimada polohy 1 sa prejavuji v zmene vzdia-
lenosti aktivnych meracich pléch 5 oproti zvarovym plochdm 8.
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Tieto zmeny vzdialenosti sa spracuji v polohovych regulasénych
sTulkéch robota alebo dlelového menipuldtora. Vysledkom bude
korigovenie polohy zvéracieho horéka 4 vzhladom na zvarovy spoj
kinematickym retezcom 10 robota, alebo ulelovym manipulétorom,
to je sutometické udrZiavenie nastavenej polohy zvéracieho ho-
rdka 4 v dvoch na seba kolmych smeroch vzhladom na zvarovy spoj,
pridom pri zvéreni kitov alebo vystuh sa induktivny snimaé po-
lohy 1 odsunie zdviZnym mechanizmom 2, oby zvérasci horék 4 mo-
hol urobit zvar v kite, 2lebo v indd nepristupnom mieste, podles
dopredu zadane] trgjektérie pohybu. V pripade, Ze sa takéto si-
tudcia na zverku nevyskytne, induktivny snimal polohy 1 je uchy-
teny pevne v drZisku 3 a neodsdiva sa. '
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Induktivny snimeé polohy pre adaptivne riadenie polohy
zvéracieho horéke zvéracim robotom alebo t¥elovym manipuld-
torom, ktory je uchyteny ne zdvi¥nom mecheanizme alebo v dr-
Zieku pred zvédracim horédkom, vyznalujici sa tym, .Ze induk=-
tivny snimad polohy /1/ je na svojom koneci opstreny dvomi
nosnymi plochemi /7/ zvierejiciml navzéjom uhol 90°, z kto-
rych ka?d4 obsshuje po jednej sktivnej meracej ploche /5/

umiestnenej tak, Ze vmitorné okraje sktivnych meracich pléch
/5/ sd vzdialené od priesednice /6/ nosnych pléch /7/ maxi-
mélne 10 mm.
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