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(54) Zpisob adaptivniho Fizeni brousici hlavice primyslového robotu
a zatizeni k provadéni tohoto zphGsobu

Zpuisob adaptivniho ¥fzen{ rychlost po-
suvu brousici hlavice primyslového robotu
zejména pro brouSeni odlitkd, p¥i ndm¥ je
rychlost posuvu brousici hlavice nep¥imo
tmérnd krouticimu momentu vyvozenému brou- e’
Senfim a p¥imo uUmérnd poltu pulsaci pneuma-
tického nebo hydraulického motoru poh4n&ji- £5 “\;
ciho brousic{ hlavici. Pro realizaci tohoto ' — -
zpisobu je do p¥ivodu nebo odvodu pracovniho
média motoru za¥azen snima& po&tu pulsaci,
ktery p¥es elektronicky pf¥evodnik ov14da
¥fdicf systém robotu.
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Vynélez se tykad adaptivniho fizeni rychlosti brousic{ hlavice u primyslového robotu,
které je vhodné zejména pro broufeni odlitku.

Dosud poufivané primyslové roboty pro broudeni odlitkd jsou zpravidla vyuZivény pouze
pro broufeni jednoduchych ploch mendich odlitkd a pro odjehlovéni odlitkld z lehkych slitin.
U adaptivniho ¥izen{ &innosti obréb&cich strojd vibec se poufivd Fady &idel snimajfcich zvo-
lené parametry, charakterizujfc{ pribdh obrib&ni. Takovymi parametry vét&inou byvaji geomet-
rické rozméry, nap¥iklad okamiity rozmér obrdbdné souddsti, okamiitd velikost Eezné sily,
vykon motoru, kroutic{ moment, ktergym je zatd%ovdna h¥fdel motoru a podobné&. Odaje jednotli-
vgch &idel jsou zpravidla zpracovévany potitadem a prevdd¥ny na signédl ¥{dici rychlost posuvu,
hloubku Gbdru, p¥ipadnd dalsi parametry obrébdcfho stroje. Nevyhodou takovych zafizeni je
pomérn& zna¥né sloiitost a komplikovanost, a tim i jejich vy38{ poruchovost.

N&které z uvedenych nevfhod odstrafiuje zpisob adaptivniho ¥fzeni rychlosti posuvu brou-
sicf hlavice primyslového robotu podle vynédlezu a zabfzeni k provddéni tohoto zplsobu, a to
zv14%td pri broudeni odlitkd. P¥i tomto zpisobu je rychlost posuvu brousici hlavice nep¥imo
Gm&rn& krouticimu momentu vyvozenému broufenim.

Podstata zplsobu spodivd v tom, Ze rychlost posuvu brousicf hlavice je p¥fmo Um&rnd
podtu pulsaci motoru pohdn&jicimu brusku. Podstata za¥fzeni ur&eného k adaptivnimu ¥fzeni
rychlosti posuvu brousici hlavice poh&n&né pneumatickym nebo hydraulickym motorem spo&ivéd
v tom, %e do pfivodu nebo do odvodu pracovniho média je umfstén snimal po&tu pulsaci propojeny
prost¥ednictvim elektronického prevodniku s Efdicim systémem ovlddajicim &innost robotu. P¥i
praktickém provedeni p¥edm&tu vyndlezu snima® po&tu pulsaci, napfiklad piezoelektricky, kon-
tinu&lnd snim4 pulsace vznikajici v p¥ivodu nebo vyfuku vzduchu u motoru pneumatického, nebo
v pEfvodnim nebo vytlakovém vedeni u motoru hydraulického, a sejmuty polet pulsac{ je pro=-
st¥ednictvim elektronického pfevodniku p¥eveden na veli¥inu, napffklad napdt{ a podobn&,
kterd je p¥imo Gmdrnd odmé&fenému po&tu pulsaci.

Této veli¥iny je potom vyuZito v ¥fdicim systému primyslového robotu k f{zeni rychlosti
posuvu brusného kotoude. PEi pou¥it{ popsaného adaptivnfho zaffzeni jeé pfi velkém dbéru, a
tudi? p¥i velkém zatfZenf brusného kotou&e jeho posuv zpomalovén, zatimco pfi malém Gb&ru
nebo v p¥fpadd, %e kotou¢ neni v zébéru, je jeho posuv rychIejéi. T{m se pracovni refim brou-
%en{ odlitkd primyslov§m robotem vybavenym adaptivnim za¥{zenim podle vyndlezu bliZ{ reZimu
p¥i rudnim brouSeni. '

p¥ikladné provedeni za¥fzen{ pro adaptivn{ ¥fzeni rychlosti posuvu brousici hlavice
p¥i brou¥enf odlitkd je schematicky zndzorn&no na priloZeném vyobrazeni. Na pracovn{m rameni
primyslového robotu 1 je na otodné hlavici umistdn brousici kotou& 2 poh&n&ny hydraulickym
nebo pheumatickym motorem 3. V p¥ivodu 4 pracovniho média motoru gbje umistén snima& 7 poltu
pulsd. Pro zjednodufeni je na tém¥e vyobrazeni i snfmal 6 po&tu pulsd u odvodu 5 pracovaniho
média. V praxi je vSak tento snimaZ 6 nebo 7-umist&n pouze u jednoho z éotrubi. Snimal 6
nebo 7 je propojen prost¥ednictvim elektronického prevodniku 8 s Pidicim systémem 9 primyslo=-

vého robotu.
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PREDMET VYN

1. Zpisob adaptivnfho ¥izeni rychlosti posuvu
brousen{ odlitkl, p¥i n&mZ rychlost posuvu brousici
raulickym motorem je p¥i brougeni nepfimo uWm&rné kr
vyznaleny tim, %e rychlost posuvu brousic{ hlavice

2. Zafizeni k provddéni zplisobu podle bodu 1,
matickym nebo hydraulickym motorem, vyzna&ené tim,
covniho média je umist&n snima& (6) nebo (7) po&tu
nického p¥evodniku (8) s ¥fdicim systémem (9).

1 vykres
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ALEzZU

brousici hlavice primyslového robotu pii

hlavice poh&né&né pneumatickym nebo hyd-
outicimu momentu vyvozenému brousenim,
je pfimo Um&rnd podtu pulsaci motoru.

uréené k ¥izeni kotoude pohan&ného pneu-
%e do p¥ivodu (4) nebo do odvodu (5) pra-
pulsaci propojeny prost¥ednictvim elektro-
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