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(54) Zariadenie na aktivne ochranné upnutie hordka

Vyndlez sa tyka zariadenia na aktivne ochranné '
upnutie horaka, napriklad na zvdracom robote, |
ktoré je urené na ochranu hordka a jeho okolia
pred mechanickou koliziou ndrazom na prekazky, i
alebo pri zlyhani kinematickej funkcie mechaniz-

< mov, ktoré méd upina¢ hordka vytvoreny ako

' s predpitim spojenych mechanickych Clenov. ;

najmenej dvojdielnu ststavu vzdjomne pruzne.
Pri vysokoautomatizovanom mechamzovanom,

ale najmé pri robotizovanom zvarani pomocou |

priemyslového robota, kde sa predpoklada cely rad |

- autonémnych manipulaénych ¢innosti so zvaranym |
. v§yrobkom — zvarkom, upnutym v polohovadie !

v pripravkoch bez pritomnosti a zdsahov fudského

&initela, trvale hrozi nebezpecie mechanickej koli-
* zie ndrazom ramena robota, ale najmé jeho najzra-

nitefnejSej Casti, ktorou je zvaraci horak. Kolizia

~néarazom hrozi jednak s okolim, v ktorom moze byﬂ
ndhodnd neplénovana prekazka, napnklad cudzi.
predmet, alebo moéZe nastat situdcia, Ze boli ne-
spravne zaloZené a ustavené diely budidceho zvar-
ku na svoje miesta v pripravku, pripadne zle
zaloZeny cely pripravok do polohovadla a podob—
ne. Nebezpedie kolizie hordka s okolim moZe!
i nastat tieZ pri havarijnom zlyhani funkcie progra-
mu riadenia kinematickych prvkov pracoviska,
robota a tym aj poZzadovanej trajektérie horaka
v pnestorc pracovnska

i
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Z uvedenych dévodov je potrebné chranit horék,
samotny robot a okolité komponenty pracoviska
pred poskodenim ndsledkom mechanickej kolizie
pri uvedenych poruchich v pracovnom cykle
a v technologickom priestore dosahu ramena
robota. ' 1

Doteraz znidme riefenia odstratiuji nebezpedie
poskodenla horéka, robota a pracoviska len ¢ias- |
to¢ne. St zndme riefenia s pasivnou ochranou, kde
sa v réznych variantich riesilo odpruzené upnutle ‘
horika, umoZitujice podstatné zniZenie mechanic- \
kych sil pri ndraze a sicasne umoZiuje jeho
vychylenie z pdvodnej polohy v pripade ndrazu.

Nevyhodou tychto rieSeni je zlyhanie ochrannej

funkcie pasivnej ochrany v stavoch, ked’ je kolizia :

.....

- vychylenia hordka, ako aj v pripadoch, ked zlyha

program pohybov robota, pohyby dostanti nekoor-
dinovanu velkost a smery, takZe sa pohyb robota
zastavi aZ po mechanickom poskodeni jeho dielov
alebo pretaZeni jeho pohonnych orgénov.
Uvedené nevyhody sii do zna¢nej miery odstra-
nené zariadenim podfa vyndlezu, ktorého podstata
spociva v tom, Ze odklopna priruba a upinaci diel

'majt svoje vzajomne dosadajiice priruby so stre- :

dovou symetriou, pricom na ich spolo¢nej osi,
prechadza]ucej ich taZiskom, je umiestneny a pre-
stav1tefne upevneny ‘senzor relativnej vzdialenosti :



odklopnej priruby a upinacieho dielu pre indikéciu |
kazdého vychylenia odklopnej priruby a tym aj |

I'hordka z jeho poZadovanej kfudovej polohy. i
: Dale] je vyhodné, Ze senzor je prestawtel’nei
‘upevneny na odklopnej prirube alebo upinacom |
dieli. o

Vyhoda rie$enia podla vynélezu je v zabrdneni
pretaZzenia mechanizmov, po§kodenia hordka a ro-
| bota "alebo inych uvaZovanych mechanizovanych :
* zariadeni a to zablokovanim pohybov pri kaZdej .

vychylke upinaca hordka a hordka oproti upinacie-
mu dielu a tym koncovému prvku robota alebo
iného uvaZovaného mechanizovaného zariadenia,
na ktorom je hordk prostrednictvom zariadenia
podTa vynalezu upnuty. Dalsou vyhodou je, Ze pre |
indikovanie kazdej vychylky odklopnej priruby
a tym aj hordka v TubovoInom smere v priestore
v reldcii ku koncovému prvku robota alebo mecha-
' nizovaného zariadenia, na ktorom je hordk pro-
- strednictvom zariadenia podfa vyndlezu upnuty,
* ako aj pre vyslanie signélu pre zastavenie pohybov
postaci ako ochranny aktivny prvok iba jediny
senzor.

Na pripojenych vykresoch je na obr. 1 schcma-
ticky znazornené zariadenie na aktivne ochranne
upnutie horaka podfa vynalezu v zdkladnej kl’udo-
vej polohe, na obr. 2 je schématicky zndzorneng
vychylka odklopnej priruby s upinaéom horika
pocas pOsobenia vonkajSej sily, na obr. 3 je
schématicky zndzorneny dal§i pripad vychylky

odklopnej priruby s upinadom hordka oproti upi-

naciemu dielu upina¢a hordka a na obr. 4 jg
v Ciastonom reze zndzorneny priklad zariadenia
na aktivne ochranné upnutie horaka podla vynale-
zu na koncovom c¢lene — prirube zviraciecho
robota.
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'"Na koncovom &lene zvaracieho robota 14-je
pripevneny upinaci diel 4 upinala hordka, ku :
* ktorému je pruZne s predpétim pomocou predpa-

.tych pruZin 6 pritlatend na obvodové dorazy

7 rovnomerne a symetricky rozdelené po obvode
priruby upinacieho dielu 4 odklopnda priruba 1,
vybavené konzolou 2 s upina¢om hordka 8, ktory

nesie horak 9. V kludovej polohe, kedy dosad4d

odklopné priruba 1 na vietky obvodové dorazy
7 & pritli¢a citlivy prvok na nej pripevneného,
senzora 3 na merané miesto relativnej vzdialenosti
na upinacom. dieli 4 v taZisku tvaru obrysu jeho

' upinacieho dielu ‘4 a odklopnej priruby 1. Signal

senzora 3 sa vpdle do riadiacej stistavy zvdracieho
robota. Na odklopne_] prirube 1 je pripevneny
upinag horéka 8, s upnutym hordkom 9. Senzor 3 je
upevneny na mostiku 11, pripevnenom upinacou
skrutkou 10 pa odklopni prirubu 1. Zikladné
nastavenie citlivosti senzora 3 sa reguluje regulaé-

nou skrutkou 12. Senzor 3 je pripojeny vyvodom
" na kondektor 13 pre vyvedenie prislu$ného signélu
do riadiacej stistavy zvaracieho robota alebo iného

mechamzoval}aeho zariadenia.

Rozne smetry pOsobiacej vonkajsej sily 5 s na

obr. 2 a obr. 3 vyznadcené Sipkami.

Senzor 3 relatlvne] vzdialenosti méZe byt nasta-
viteIne upevneny pre nastavenie zakladnej citlivos-
ti indikdcie vychylenia hordka. Senzorom méZe byt
dotykovy prvok, napriklad mikrospinaé, alebo

bezdotykovy prvok, napriklad indukény, magne-
_ticky, alebo opticky senzor. :

PREDMET VYNALEZU

1. Zariadenie na aktivne ochranné upnutie ho-
; rdka napriklad na zvdracom robote uréené na
. ochranu hordka a jeho okolia pred mechanickou
koliziou ndrazom na prekdzky, alebo pri zlyhani
kinematickej funkcie mechanizmov, ktoré mé upi-
na¢ hordka vytvoreny ako najmenej dvojdielny .
sistavu vzdjomne pruZne s predpitim spojenych :
méchanicky’l’ch ¢lenov, vyznadujiice sa tym, Ze
odklopna prlruba (1) a upinaci diel (4) maju svoje
vzdjomne dosada]uce priruby so stredovou symet-

riou, pri¢om na ich spoloénej osi, prechddzajiicej
ich taZiskapmi, je umiestneny a prestaviteIne upev-

; neny senz#)r (3) relativnej vzdialenosti odklopnej

priruby (}) a upinacieho dielu (4) pre indikéciu

, kazdého ¥ychylenia odklopnej priruby (1) a tym aj

horaka (9) z jeho pozadovanej kfudovej polohy.

2. Zagiadenie na aktivne ochranné upnutie ho-
raka’ pociIa bodu 1, vyznadujiice sa tym, Ze senzor
(3) je prestaviteIne upevneny na odklopnej prirube

, (1) alebo na upinacom dieli.

2 vikresy
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i prlruby, pricom senzor 3 méZe byt upevneny aj.’
v tazisku tvarn oBrysu na prirube upinacieho dielu -
4 a svojim sxgpélom indikuje relativnu vzdialenost -

* e
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OBR. &4

Vytiskly Moravské tiskarské zavody, Cena: 240 Kts
provoz 12, Leninova 21, Olomouc :
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