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Pridavpé zapojenie k priemyselndmu ro-
botu umoZnuje robotizéciu kyslikového re- .
zania si¥iastok Iubovolného tvaru. Pridavné w
‘zapojenie po prijat{ signédlu z risdiacej .
Jednotky priemyselného robote umoZnuje zapd-

lenie zapelovacieho

8a, od ktorého se zapdli nshrievaci plemen.
Sﬁéasne sa zastavi chod priemyselného robo-
ta. Po uplynutf nahrievacieho Xasu nastave- r

ného potenciometrom

rezaci kyslik a spust{ sa chod priemysel-
ného robota podPa programu. V pripade né-
hodného prerudenia rezu sa pomocou zasta-
vovacieho tla¥ftkae zastav{ chod priemyselné-

ho robota a zastavi

nahrievacieho kyslika a rezacieho kyslfka

prerudenia a odstrénen{ pri&iny prerufenia
sa zatlafenim Jtgrtovacieho tla¥itka zapdli
zapalovac{ plamen pomocou zapalovala. Za-
palovaci horék zapdli nahrievac{ plamen a

po uplynut{ nehrievacieho ¥asu sa privedie
rezaci kyslik do hordka a silasne sa spusti
chod priemyselného robota podla programu.

Na konei rezu po prijatf signdlu z riediacej
Jednotky pridavné zepojenie uzavrie privody
acetylénu, nahrievacieho a rezacieho kyslika

do horédka bez prerudenis chodu priemysel- ‘—\(}\ o~ \"l"l n

[
sa privod acetylénu,
do hordka. Po vrdteni robota do miesta O ©
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m

ného robota.
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Vyndlez sa tyka prfdavného zapojenia, ktoré v si¥innosti s priemyselnym robotom
umoiﬁuje robotizdciu kyslikového rezania siZiastok TubovoIného tvaru v priestore.

Priemyselné roboty urlené pre vykondvanie technologickych pohybov je moZné pouZit
pre kyslikové rezsnie si¥iastok len s ru¥nym ovlddanfm rezacieho hordka uchyteného v zé-
past{ priemyselného robota. Tento spbsob rezania je neproduktivny a nevhodny pre robo-
tizovanie vyrobného procesu. N

. Uvedené nedostatky si odstrdnené pridavnjm zapojenim podla vyndlezu, ktorého podsteta,
spo¥ive v tom, Ze nahrievaci kyslikovy ventil a nehrievacf acetylénovy ventil si cez ‘
logicky. obvod AND zepojené na vystup riadiacej jednotky a Ze zapelovaci acetylénovy ventil
a zapaloval si zapojené cez zapalovaci monostabilny prekldpaci obvod na vystup logického
‘obvodu AND, pri¥om vystup zo zapalovacieho monostabilného prekldpacieho obvodu je zapojeny
cez logicky obvod OR s zastavovac{ vstup na riadiacu jednotku a rezaci kysliibvy ventil
Jje zapojeny cez oneskoroveci obvod na vfstup logického obvodu AND a vy¥stup z oneskorovacieho
obvodu je zapojeny cez Btartovac{ monostabilny prekldpac{ obvod e ¥tartovaci vstup na
risdiacu jednotku a Ze ne onesgkorovaci obvod je zapojeny nahrievaci potenciometer, na
nastavovac{ vstup prekldpacieho obvodu je zapojené Startovacie tla¥{tko a na nulovaci
vatup prekldpacieho obvodu je zapojené zastavovacie tlaZitko, vystup prekldpaeieho obvodu
Je zapojeny na logicky obvod AND a negovany vystup prekldpacieho obvodu je zapojeny cez
logicky obvod OR a zastavovaci vstup na riadiacu jednotku.

PouZitim pridavného zapojenia pre robotizéciu rezenia kyslikom se docieli vysoké
produktivita prdce, vyli¥i sa vplyv Pudského faktora na kvalitu rezu, odstrédni alebo sa
obmedz{ naméhavost a monotdnnost préce rudnych pali¥ov a s rezeanfim sivisiacich profesif -
- brisenie, zlepSi{ sa hygiena a bezpeZnost prdce eliminovanim Zkodlivého vplyvu runého
rezanis a brisenia na precovnikov a dosishne sa zgjéenie vyufitelnosti priemyselného ro-
bota.

Na vykrese je blokovéd achéma zapojenia s napojenim na riadiacu jednotku priemysel-
ného robota.

Pridavné zapojenie je zostavované z logického obvodu AND 11, ktorého jeden vstup
Je zepojeny na vystup 3 riadisce] Jednotky 18. Druhy vstup je zapojeny na vystup prekld-
pacieho obvodu 14. Vystup logického obvodu AND 1] Je pripojeny na naﬁrievaci kyslikovy
ventil §, na nahrievaci acetylénovy ventil 7, na zapalovac{ monostabilny prekldpac{ obvod
12 a na oneskorovac{ obvod 13. V¥stup- zo zapalovacieho monostabilného preklédpacieho obvodu
12 je zapojeny na zapalovac{ ecetylénovy ventil 8, zapalova’ 9 a logicky obvod OR 16.
Na ofieskorovaci obvod 13 Je napojeny nahrievac{ potenciometer 17. Vystup z oneskorovacieho
obvodu 13 Jje zspojeny na rezaci kyslikovy ventil 10 a na Startovaci monostabilny prekld-
paci obvod 15. Vystup zo #tartovacieho monosteabilného prekldpacieho obvodu 15 je zepojeny
cez Btartovaci vstup 2 na riadiscu jednotku 18. Stertovacie tla¥ftko 4 je zapojené na
nastavovaci vstup preﬁiépacieho obvodu }4. Zastavovecie tladftko 5 je zapojené na nulova-
ef vstup prekldpacieho obvodu 14. Invertoveny vystup z prekldpacieho obvodu 14 je zepojeny
na druhy vstup logického obvodu OR 16. V¥stup z logického obvodu OR 16 Jje zapojeny cesz
sastavovaci vstup ] na riadiacu jednotku 18.

Za¥iatok regzenia je naprogramovany v riadiacej jednotke 1§_pomocn6u funkciou pristupnou

na vystupe 3 risdiace] jednotky 18. Pri poZisdavke rezeania pride nea svorku vy¥stupu 3
risdiacej jednotky 18 iuroven H, ktord delej prechddza na logicky obvod AND 1i. Druhy vstup
logického obvodu AND 11 mé zabezpedeni v poXiatodnom steve uroven H pomocou preklépacieho
obvodu 14. Vystupny signél g/z logického obvodu AND 11 otvori nahrievac{ kyslikovy ventil

£ a nahrievaci acetylénov} ventil J. Su¥asne prechddza signdl ¢ zapalovecim monostabilnym
prekldpacim obvodom 12, ?/ktorého vistupny signdl D sp8sobfl cez logicky obvod OR 16 a zasta~
woveel vstup 1 zastavenie chodu priemyselného robota. SuZesne signdl D sp8sobi otvorenie
sapaYovacieho acetylénového ventilu 8, ktory otvor{i privod acetylénu do zapalovacieho ho-
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réka, spusti zapaloval 9, ktory pomocou vysokonapatového vyboja zapdli zapalovac{ horsdk
a ten zapdli nehrievaci plamen. Signél C prechédza aj cez oneskorovaci obvod 13, ktory
spdsobi oneskorenie nébe’nej hrany signdlu C v zdvislosti od polohy nahrievacieho potencio-
metra 17. Toto oneskorenie uddva dlZku nahrievacieho Zasu, pretoe oneskoreny signdl E

spdsobl zapnutie rezacieho kyslfkového ventilu 10, ktory privedie rezaci kysiik do rezacie-
ho hordka a sifasne prechodom signdlu E cez Startovaci monostabilny prekldpaci obvod 15

uvedie priemyselny robot do chodu cez 3tartovacf vstup 2. 0d tohoto okamihu sa za¥ina proces

rezania podIa spracoveného programu.

V pripade preruenia rezacieho procesu je potrebné zastavit chod priemyselného
robota, prerusit privod plynov, previest ndpravu a znovu spustit rezanie v mieste prerufienia.
Toto umoZnuje zastavovacie tladftko 5, ktoré po zatladeny spfsob{ zmenu signdlu B z drovne .
H na droven L. Tento signdl prechoddm cez logicky obvod AND 11 zmen{ signdl ¢ z drovne J
do L, &o spb8sobi vypnutie nehrievacieho kyslikového ventilu 6 a nahrievacieho scetyléno-
vého ventilu 7. Signdl C sp8sobi v oneskorovacom obvode 13 okamZity prechod signélu E z i~
rovne H do drovne L, ¥fm vypne rezaci kyslfkovy ventil 10. Signdl G spSsobi zastavenie
chodu priemyselného robota prechodom cez logicky obvod OR 16 a zastavovaci vstup J.
Po tomto zastaveni md%e operdtor vykonat opravu na rezacom zarisdeni alebo odstrdnit
pridinu prerusSenia rezacieho procesu. Po dprave operédtor ru¥ne navedie priemyselny robot
do polohy kde do3lo k preruleniu rezacieho procesu a zatla¥{ Ztartovacie tladfitko 4, &o
spbsob! zmenu signdlu B z \rovne L na droven H, odblokuje logicky obvod AND 11 a signél g
sa zmen{ z \rovne L na uroven H, & vyvold otvorenie nehrievacieho kyslikového ventilu [
a otvorenie nahrievacieho acetylénového ventilu J. Silasne signél C prechodom cez zapeYo-
vac{ monostabiln& prekldpaci obvod 12 spBsobf zmenu signdlu D z urovne L do trovne H, %o
zapri¥in{ otvorenie zapalovacieho acetylénového ventilu 8 a spustenie zapalovals 9, ktory
zapdli zapalovac{ hordk a ten zaepdli nahrievac{ plamen. Signdl C prechddza cez oneskoroveci
obvod 13, ktory sp8sobi oneskorenie ndbeZnej hrany signdlu C v zdvislosti od polohy nahrie-
vacieho potenciometra 17. Oneskoreny signdl E. sp6sobf{ po uplynuti nahrievacieho &Zasu
zapnutie rezacieho kyslikového ventilu 10, ktory privedie rezaci kyslik do rezacieho horé-
ka, siZasne prechodom si;nélu E cez 3tartovacl monostabilny preklépac{ obvod 15 uvedie
robot do chodu cez 3tartovaci vstup 2. Od tohoto okamihu pokraluje proces rezania od miesta
prerulenia rezu podla programu. Ukonlenie procesu rezdnis je zabezpedovené signdlom z vi-
stupu 3 risdiscej jednotky 18 nadobudnutim vrovne L. Uroveh L na vstupe logického obvodu
AND 11 zmen{ signdl C z drovne H na droven L, &o spBsobf vypnutie nahrievacieho kyslikového
ventilu 6 a nahrievacieho acetylénového ventilu 7. Signél C suZasne prechddza aj oneskorova-
-cim obvodom 13, ktory spBsob{ okam¥ity zmenu signdlu E z trovne § do drovne L a zapr{¥inf
vypnutie rezacieho kyslikového ventilu 10. Na zastavovac{ vstup 1 nepride zmena signélu ]
z drovne L na droven H a preto priemyselny robot pokraduje v pohybe podla programu so

zhasnutym hordkom. :

Pridavné zapojenie k priemyselnému robotu pre rezanie kyslikom je moZné vyuZit .
v sidinnosti s priemyselnym robotom na kyslikové rezanie IuboveInyech sii¥lastok v priestore.
Je mo¥né tuito progresivnu technoldgiu pouZit v pripadoch rezania vyliskov rézného tvaru na
vykresové miery vrétane vyhotovenia dkosov, pri spracovani odlistkov = vykovkov pred
zvéranim - priprava zvarovych ukosov, v zlievarenstve pri odpafoveni ndlistkov a pri rezsni
rovinnych su¥iastok YubovoIného tvaru i s dkosmi. '
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PREDMET VINALEZU

1. Pridavné zapojenie k priemyselnému robotu pre rezanie kyslikom, vyznaéujﬂcichlaq
tym, %e nahrievact kyslikdvj ventil (6) a nehrievac{ acetylénovy ventil (7) sd cez lo--
gicky obvod AND (11) -zapojené na vystup (3) riediacej jednotky (18) a %e zapalovacf ace-
tylénovy ventil (8) a zapalova& (9) sui zapojené cez zapalovacl monostabilny prekldpact
obvod (12) na vystup logického obvodu AND (11), priZom vystup zo zapalovacieho monostebil-
ného preklédpacieho obvodu (12) je zapojeny cez logicky obvod OR (16) a zastavovaci vstup (1)
na riadiacu jednotku (18) a rezacf kyslikovy ventil (10) je zapojeny cez oneskorovaci obvod
(13) na vystup logického obvodu AND (11) a vystup z oneskorovacieho obvodu (13) je zapojeny
cez ¥tartovac{ monostabilny preklépacf obvod (15) a Startovacf vstup (2) na riadiscu jed-
notku (18). : .

2, Pridavné zapojenie k priemyselnému robotu pre rezaenie kyslikom podYa bodu 1,
vyzna¥ujice se tym, Ze na oneskorovaci obvod (13) Je zmpojeny nshrievaci potenciometer
(17), na nestavovac{ vstup prekldpacieho obvodu (14) je zapojené Ztartovacie tla¥ftko (4) a
na nulovaci vstup prekldpacieho obvodu (14) je zapojené zastavovacie tla¥ftko (5), v¥stup
prekldpacieho obvodu (14) je zapojeny na logicky obvod AND (11) a negovany vistup preklépa-
cieho obvodu (14) je zapojeny cez logicky obvod OR (16) a zastavovaci vstup (1) na risdiscu
jednotku (18).

¥ vikres
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