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Zoznam priloh.
Kon#trukdng vykres snimada
Proapekt stroja BD 200-3
Roboty MHU-Junior a Unimate |
Roboty Unimsn, 4ASE4, Weiat. Versatran
Roboty UM-l, Tosman, Kawssaki Unimste
Roboty Robitus, Uniman, Tralife
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1. Owod

Modernizdcia vyroby a‘lkﬂtlitﬁawéniefvjrobnych pro-
cesov, sd jednou zo zékladnych poii'adaviek zvySovania
Zivotnej dm:mne nadej socialistickej spoloénosti. To
potvrdil vo svojich zéveroch aj XV. zjazd KSG, ktory
uloZil odvatviam apntrebného prienyslu 5&1&10 Réro&né e
. lehy. To sa t¥kale aj textilného priam,,yalu, kde sa ma&
q podla Smernice pre hospodérsky a socidlny rozwoj GSSR
vV rokoch 1976 - 1980 zvy&i€ vyroba o 17 - 20%. V‘hx-
tilnom jmim&le maju byt vytvorend podmienky pre kry-
tie poZiadaviek obyVateIsfcva PO kvalitnejiich druhoch
textilneho tovaru. Rast objemu textilnej vyroby sa ne~
obide bez zavddzania novych, produktivnejiich s spolahe
livej8ich amgov a sariadent. ,

Sidasny wyvoj vyrobnych technolc;;gii &8 orientuje
nha automatizované ‘vyrobné syatémy, v ktorych sa rudng
.’ . manipuldcia s abjektom technologického apracovania men{

na strojowdi &immost a s technologickymi operdcismi sa
synchronizuje do automatického uzavretého cyklu. V tome
to vjvqji sa ebjavili nové prostriedky néhrady rudnej

préice wo wyrobe - priemyselné roboty. Priemyselnd robo~
ty sa zahrnuju medzi edaptivne automatické systiémy pozo-
atdvajice s; mechanickej a riadiacej casti. Ich #pecific~
kyn znakom je mechanické sariadenie, ktoré nahrédza &in-
nos¥® Pudkych rik vo wy¥robnom procease, Charakieriatickou
vlastnostou pPriemyselnych robotov j{e ich univerzélnost

a schopnost pragramovania na rézne ilohy. Na zéklade
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tychto vlastnosili sa o priemyselnych robotoch zafina uva-
¥ovat o nihrade &loveka priamc vo vyrobnom procese. Naj-
mé v aocialistickej apoloéndsti, kde neexistujd obawy .z
nezamestnanoati, méiu sa priemyselné roboty sta¥ vyznam—
nym ndéstrojom racionalizdcie vyroby a nahradit &loveka
viade tam,, kcie Je idravim ik;zdliwé, fyzicky a psychicky
neméhavé a monetonna préca. Priemyselné roboty miiu zo-
| hrat vyznamnd dlohu pri skracovani precovného lasu a u-
¢ volovani Soras witideho polts Iudl ne tvorivd &innost.

’ ¥ prvej a drubej Saati svojej price sa zaoherém
cbecnymi otéskami okolo man—ipulémrav a priemyselnych ro-
” botov. Kinematickd &truktura vjkonného orgénu rubata -
ruks je zndzormend pOmOCOW othorenyeh .kinwatic.lkﬁh re~
¢mzcov, &8 tu uvedené zékladné kinematické Etruktiry a
popisané dxuby pehoam robotov. V tretej Castii sa zeobe=

rénm bezvretencvyuw defed , strojom HD
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1.1l Sifasny stav vyweja robotov

Priemyselny robot je automsticks manipulasné zaria-
denie IubovoPne programcvatelné v troch oesiech, s poddva—
cimi ruksmi (chépadlemi) alebo technologickymi ndstrojmi,
urdéend na poufitie v priemysle.

Pod pojem grimaelny robot sa preto ‘nemaju zahrno-
vat neprogremvatelné jednoiselowé manipulainé sutomety,
‘ ¢lovekom risdend mipu.‘mém -zariadenis (mipulétm-)ﬁ.
ani zariadenis, v ktnt;wzeh Je éios&k Jednym z prvkov sy-
atému (teleeperdtory).

Prvym robotom ss nevenovala vela pozornosti, pretoie
len ojedinele sapedali davvtedajbej Struktiry wyroby. Vie-
obecny pokrok v automstizdeii diskrétnych procesov wiak
podnietil zdujem o priemyselné roboty. V roku 1974 .sa vf—»
vejou & virobou priemyselnyeh robotov zmobaralo wviac ako
100 firiem, ktoré dodali na trh ekolo 3 000 robotov. Pre-
hiad wyroby & pouZitia robotov v roku 1974 uvadza tab. l1.l.
C ‘Podla vyvojovyeh znakov sa priemyselné roboty delis
- ha tri gemerdcie. ‘

Brvd generdciu predstawaji sidasné roboty. Ich zna-
kom je otmedzencat fmkénych viastnosti & len ojedinelé
vybavemie animaéni na siskavanie informéeifl z okolitdhbo
proatiradia. Patris sem programovateIné msnipuldtory, resp.

edoberanie eb.jektov ml vyroboych atrojov, ktoré maji oby~-
Cajne niidiu mosnost & presncat. Predstawitelom mmmv
Je vyrobok firmy Blektrolux (avéd&ko), MHU~Junior.

Druhi ggnerému predataxugu priemyselné roboty vyddej

-
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: Podet Polet
PoSet Ze
Stat iy pouiityen |Poulityeh
abajucich ; modelow
b rcagoty rabotov Toge oy
Japansko 50 1 50 —
usa 50 oo 12
VeIkd Briténia 4 180 -
q Franeizake 3 o 2
Svédako 2 o :
Iné 3tdty 10 260 -
Spalu 100 5 000 =

drowne, 8 1@"% Kvantitatiwnymi viastnostemi, predstavi-
telon tejto skupiny je robot Unimate (USA). _
Ofakava s&, Ze edte v tomto storodf sa objavia prie-
myselné roboty trfetej generdeie, ktore budi schopné samo-
atatne riesit Ulohy vznikajuece vo vyrobnem procese. Roboty
tejto, generdeie budi wybavend welkym podtom snimadov, zlo- .
Zitym riadiascim syatdmom, ktory bude koordinovat précu
~viacerych rik a nih. Roboty budi wysoko adaptibilné & bu-
@i achopné prevziat od dloweka prikazy v hovorovej redi.
V_daldam w¥voji robotov existuju dva sdkiséné amery,
wyplyvajuice z potreby automatizowat malosdriovi, a do
istej miery a&j kusovi vyrobu. Prvou temdeneiou Jje skon-
| Struovat univerzélne roboty, sehopné prewsiat cely kom-
plex dleh. Taky robot mus! mat minimélne Sest stupiow
wonosti pracovného (vykonného) orgénu, musf byt schop-
ny identifikovat zékladné predmety a ziskavat potrebné
informécie zo svojho okolia. Bibot tahito typu by uZ ne~

J
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~ potreboval nédkladné zariadenia na orientéciu a usporia-
danie:preniestovanych objektov & mohol by sa efektiwne

wyuiivat na réznyech pracoviasksdeh. ,

Druhy smer Ve wyvoji robotov represzentuje usilie
konstruovat ufelové roboty, len na vgkomie uréityeh
Uloh. Na to je vhodny stavebaicovy systém, ktory umo¥hu~
Jje dat robotu len nevyhmxtﬁ padet st@ﬁov voinosti a‘
nevyhnutnd kapscitu pamiitie. vae‘bnieovf system umoini

d ' konStrukciu cemovwo prijatePnyeh robotov, ktoreé sa budd
hoapodérn.ediia vyuZivet aj v dpecidinyech pripadoch.

‘ Nezdvisle od ‘}ch,jovyeh tendencii musias byt roboty
v budicmoati pruiné a Xalko programovatelnd. Ich kondtrul—
] @ia mus{ umoifovat jednodushi obsluhu a Udribu, synchro-
nizdciu s mhnyml & dopravnymi strojmi, moZncst kom-
bindeii bodowého & apojitého riademia & moZpost riadit
roboty centirdlnym pocitadom.
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2. Stavba prieatorovych mechanizmov
| robots

2.1 Kinematické dtruktury robotow

Aby vykonny orgén robota - ruke - dosiahla PubovoIny
bod v priestore, su potrebné iri pohybové osi, resp. tri
atupne voInoati. Na to, aby sa ruka v &osiahnutom bode moh~
‘ | la TubovoIne orientovat wodi manipulovanému predmetu, potre—
. tmé s dalste tri stupne volrnosti (obr. 2.1).

Obr. 2.1

Univerzédine typy robotov maji 6 aj viac atupnov voR-
nosti. Treba pripomanit, ie zvySovanie stupnov woiénoati
komplikuje celi kondtruénd schémm, zniZuje ;;reanoaf a no-
snos® robota. V kondtrukcidch priemyselnych robotov se
preto prejswuje snaha obmedzovet podet stupnov voInosti
podZa kpnkrétnych podmienok poulitia robota. V&&#ina v i~
&asnosti wyrébanych priemyselnych robotov méd Styri stupne
woInosti a Jodnodnehéie typy 8ui podetnejdie.

Polet atuphov voPnosti & kinematicky prineip, ktory
ich zabezpeéu.je,' roshoduje o' mechanickej koncepcii prie-—
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ryselného robota. Pod®a kinematickej 8truktiry moino kan—
Strukcie priemyselnych robotov rezdelit do 3tyroch zdklad-
nych skupin,

Do prvej akupiny patria priemyselné roboty, ich kine-
matickd dtruktira je odvodend od troch rotafnych pohybow
(RRR) obr. 2.2. Ich prednostou je.obwatnoet, moknost vy-

kondvat zalemhjn ramenom préce bezprostrednej hlfzkosti

osi z, ako aj obchdédgat prekdéiky v zone obsluhy.

Qbr. 2.2

Druhd skupinu pre&ataw\i priemyselné roboty, ktorych

- kinematika Je odvodend od troch linedrnych pohybov (FPP)

obr. 2.3. Tieto zariadenia pracujui v kertézskom aystéme.,
T je zaujimavé warianta pri ktorej sa jeden lineétm po—
hyb zeistuje pojazdom portdlu. Takéto uaporiadanie zniZo~-
Je ndroky na zastavanii plochu.

Tretiu skupinu tvoria priemyselné roboty s Jednym ro-
tadnym a dvomi posuvmymi pohybmi (PPR) obr. 2.4. Roboty au

umiestnené na pevnom, alebo pohyhlivom podatgvci, priom

nosné rameno ukondené rukow sa vertikdine pohybuje po zwis-—
lom stipe. Stip 8a mdZe otéfat okolo osi z. Pri horizontdl-
nych pohyboch ruky sa remeno teleskopicky skracuje, alebo
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Qbr. 2.3

predliuje, alebo sa presiva celé apit na druhu stranu atf-
pa. V prvom pripade zoatdva v blizkoati oai z nevyuZity |
priestor, v druhom pripede treba pri insdtaldeii robota po-
&{tat s voInym priestorom aj ma druhej strane stfpa. Dal-
8ie tri stupne woInosti ai odvodené od pohybov ehépadia
alebo technologickej hlavice.

obr. 2.4
Xy
B
2 - X

V dtvrtej skupine si roboty so dtruktdirou tvorenou
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jednym poauvnym a dvomi rotaénymi pohybmi (PRR) obtr. 2.5,
#truktiru tvor{ sféricky asilradny systiém. Remenoc sa.ckrem
otédania aj makldps & tym zabezpeluje vertikdlny pohyb ru-—
ky. Horizontdlmy pohyb sa zabezpeduje vysivenim ramena.
Prednostou tohto usporiadania jelepdie umiestnenie iény
cbaluhy - nswyhodou rﬁroé‘ne.iéia orientécisa ruky robota.
Pri horizontdlnej zmeme polohy ramens: sa musi prastavit

aj ruks, sby sa dodrials jej kon¥tentni erientdéia.

Obr. 2.5

2.2 Kinematické retazce robotaw.

Ruka robota Jje tvorenéd niekeolkymi prvkemf, vzédjomne
. spojenymi kinemetickymi dvojicami, a vytvérs tzv. kinematic-

k¥ retazec. Jednotlivé prvky robota nazveme &lenmi alebo
&l4nkemi refazca. Kinematické retasce rozlidujeme:

&) zatvorend alebo otworené

b) jednoduché alebo zloZité

- ¢) volrné slebo viazané
&) rovimné alebo ?priest‘orové
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Uzatvoreny retazec - kaZdy ¢len je viazany najmenej dvo-
mi kinematickymi d‘\zojieamiv 8 ostatnymi clenmi.

Otvoreny retazec - v retazci existuju i Cleny s jednou
kinematickou dwojicou.

Jednoduehy retszec - kaZdy ¢len je spojeny s ostatnymi
Slenmi retazea najviac dvomi kinematickymi dvojica-
mi.

Zloieny retszec -~ mspon jeden &len retezca je apojeny s
vaddim pottom kinemtlcxye:h dvojic neZ dve.

Volny retazec - Ziadny &len nie je sulastou pevného ramu.

Buka robota tvori kinemticky retazec, ktory Jje ot\zo-.
®eny, Jjednoduchy, viazany & priestorovy. Stnp;;mi voInosti
chdpadlag rozumieme polet na sebe nezdvislych suradnic, nut~
nych k urdeniuw ehdpedla v priestore. Tento polet suradnic
je totoZny 8 podtom na sebe nezdvislych dieléien pahybow
na ktoré mdime pohyb chépadla rozloiit.

2.2.1 Kinematické dvojice.

Kinematické dvojice, spojujuce jednotlivé &leny re-
tazcs Tealizujd plodny, krivkovy alebo bedovy styk elemen—
tov. Podla teho ich rozdelujeme na nililie alebo vySiie ki-
nematické dwojiece. PodIa pohyblivasti,aist pripuStajd mb—
Zeme dadej hovorit o triedach km@atiakym dvojic.

léa.idéleiiia,jﬁie ni#die kipematicil dvojice (atyk sa
u niech nﬁku.tbéﬁnj& ¥ ploche) su tieto Labr. 2.6) :

a) R - rotatnd  i-= T |

b) P - posuvné 1=7
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c) S - skrutkovéd i=7
] d) G - sférické i=3
e) C - cylindrickd i = 2°
£) ¥ -gloéné i = 3°
Obr. 2.6

e e

e
me nﬁ&iﬁm kinematickyeh s plosnym stykom méme

vySiie kinematiché dvojice s priamkovym alebo bodovym
stykom. Z nich pajwidal vyznem md dvojica valivéd (V),

-

kKtors md styk priamkovy, pohyb asa deje v jednej rovine
d a ms jeden stupen valnosti (obr. 2.7). Podobnd je i dvo-
jica obecna (0) u ktorej okrem valenia dochédza aj ku
sklzu & preto mé dva stupne voinosti.

Qbre 2.7
Qbecna Vakiva
. aSzsra¥
[ /7
S S
- .
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2.3 Pohyblivost kinematického retasca

Pohyblivost (pofet stupfiav volnosti) retazea aznali-
Be pismenom I, polet &lenov retszca n. Pismenami R, P, S,
&, C, F, O, V oznakime podty prislubajch kinematickych
dvojic v retazci, & ném znali podet videtkych kinematic-
kjech dwojic. Pohyblivost, ktord pripuidta j-ta dvojic;
‘ oznalime ij. Pahyblkivoa?t kinemati¢kébo ret¥azca je potom
dand vztahom: a’ a

I=6(md) =) (6-3) = 6(md-d) ¢} i;=

=% =
= 6(n=g=1} + (P+B*S+V) + 2(C+Q) + 5(G+F)

ko prikisd uvedieme urdenie pohyblivoati ruky robo-
ta s kinematickou #truktirou VEPRG, obr. 2.8. (Jedna va-
livéd a rotaind dvojica tu vytvéraji len pohyb linedrny,

preto spolu dovoRaji jedem stupen vornosti.
n="171 R=2 ‘ Vi=1+1
Pz 1l - S da= 6 ‘ G =1

I = 6(p~d=k)} + (P4R+¥) + 3G = G6(T~6~1)e€1e2¢d}+3.d= T
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rézne kinematickd Btruktiry robotow a menipuldtorov. Mé-
me kinematieké dvojice prve triedy R, F, S, ¥, dve dwoji-
. ee drubej triedy G, C, pri dom dwejicu € miime nabradit
skupinou RP, a potom tu =i edte dwojice tretaj Wiedy Gy
¥, ktaré zase mbieme nebradit skupinemi dvwojic RER & PPR.
Obecné alebo walive dvojice sa najéastejsie pouiivaji pre
snfmanie DroOZrEEu mhwunéln na valzovom hriadeli. Vali~-
vé & skrutkowé dwojice dalej sliZia Casto ¥ aspojeni & dvo-
jicou rotafnaun k mn&ﬁcrmécix rotadnéhe pelybu na pohyb
iinesrny. ‘
Kinematické atruktiry ruky robota mbieme viedy vyja~
drit len kombinicismi dvojic prvej triedy P & R. Bre Struk-.
. gika ruky robots ai najdéleiitejdie prvé tri stuphe val-
moati, pretoie usporiadanie pryyeh troch kipematickyeh

dvojic, ktoré ich zaistujyd, urcuje typicky manipulainy

priestor & SaPsie viastnostii robola. Darsie swppe dovo-
ﬁ_ Tuju pohyb ¥ <zéphst{” ruky robota, uméfm.’}ﬂ potrebné na-
toéeme chépadia alebe technologickej blavice.

2.4 Priklady kinematickyeh &truktur robotov.

Kinematické struktiry niektorych priemyselnych robo-~
tov ai v tab. 2.%. Ksnmaueku dtruktiru priemyselnyech ro-
Botov posostéwaiicu 2z Jedneho rotatného a dvech translad-
nych pohybov mé ai 72% robotov (Versatran), 165 robotov
mé Struktiru odvodemi 2 dvoch rotainyeh a jedného trans—
laéného pohytu (Unimete), pri 4% roboitov pozostéva z troch
cranslafnych pohybov (IB FFoduetion Terminals) & pri 3%

. |
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rebotov 3z trech rotainych pehybov (ASEA). Jednoiliwé ve~
rianty sa odli#uji twarom manipulesénsho priestoru a viz-
bou pohybowyeh osi. Vyﬂii..ti&mﬁiéwe!i usporisdan{ ki-
nematickyeh #truktur robotov je wsdak podmienené vyvojsm
novych typov pobonow, ich miniapmdsdeies.s zvysevanim

spoXahlivosti.
Tabulkas 2.1 ‘
L !
Typ robota | Kinmtické achéma ‘
Knafeld ’ ’
(&m} f

(Japonska)

ASEA
(Svédsko)
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Typ robota

Unimate (US4)
Bobitus (Japenake)
lesman (Jeaponsiko)

(VeXiké Briténia)
UMl (ZSSR}) _

4dida - antohand
(Jeponsko)

Trallfa (Svédako) Z

TR otiink plzako o oméng s
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POhyby pracovnych orgénov robots ¥ smere Jednotlivyeh
osl sa zabezpelujit pehommi. PouZiveji sa pohony hydraulické
pnemtickié,relekmm & ich kombindcie (obr. 3.1). Pred-
nosti jednotlivych pohonov su porovnané w tab. 3.1. Z obreéze |
ku 3.1 widno, %Ze v silasnosti prevlsda hydraulicky pohon.
Jeho preénosﬁmmi 84 ; dosiahnutie znacénych sil pri relativ~
ne malych rosmeroch hydraulickych prvkov, plynulé risdenie
pracovnych,rﬁahloati\& ZubovoPny podet pracovnych medzipo-
16h. Nedostatkom tohto pohonu je potreba nékladnéhn~a né-~

47 ro&ného hydraulického sgregatu.

Rowmw’

[ s0 Qbr. 3.1
40
| 30
‘ﬂ , o

o [ .
PUHONY

Roboty & niZdou nosnostou &asto majd pneumatickd po~-
bony. Ieh prednostou el nfzke néklady & Jjednoduchd riba.
Nedostatkom sui widsie rozmery vazhladom na stladitePnost
vaduchu, niZ#ia presnost a obmedzeny podet nastavitePnych
poldh na pohybovej osi.

V poslednom &ase sa 4o popredia dostdvaji elektrické
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pohony. Najprogresiwnejsim pehonou sa stdvaju &d{slicove
madené kmkovi; motory, ktoré zabezpeém;xi presndé madzi-
polohy & moZfno ich priame prepojit na &islicové riadiace
ayaténg. ) ,.

31 Hydraulické pohony

Iiydraulické poheny priemyselnych robotow mm:nuaé:
1. atabilimvanj’ zdroj tlakoveld kvapaliny,
2. systém aervoventilov na zabezpedenie pProgramovej
polohy pr&covnjch orgiénov robota,
- hydraulické motory,
4. tlakovy rozvod.

stévajici z elekiramotora a Vysokatlakovym &erpadlom, nédrze
8 kvapalinou a chladids. Zékladnym problémom zdrojov tlako~
vej kvapaliny na pohon robotov je stabilizécia tlaku v hy-
draulickom obvoda.. Vyplyva w0 2 tjahto faktorow:

i. Vliastnosti Pracovnych kvapalin, tesnen{ s kondtruk-
&nyeh materiglow pouzivanych w clek'wkwdraulmkych pohonoch
Tobotov sa menis v déaledku neiisddeich faktorov atypiekych
prostredf. Ide naprikiad o vyankj tlak, rédicaktivne Ziare~-
nie, vysoki teplotu, vékuum 5 podobne, ktoré menis chac&te-
ristilku ssmotného ‘hydraulického pohonu v dﬁaiedkn Zneny tre-

'2. ZataZenie hydromo torov je premenlivé. Pri analyze a
Byntéze systému riadeniam priemyselnych robotoy Je newyhmute

J
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né brat do Uvahy rozsah tychto zmien. Vonkajsi: staticky
moment zataienia sa mbie menit¥ od maximélnej ho&now, ktord
ochraniduje nqmoa‘é priemyselného robotia & po ninim&lnu

hodno tu, ktord urdéuji trecie odpoi‘:,p.

Pre hydreulicly pohon je najneprisznivejsia atupnovi téd
zmena vonkajsieho atatického momentu, eharakterizovan; okame
%itou zmenou zatalenis. Analyza moZnych varianiov hydrau-
liekych pohonov robotov ukazuje udelnost skupinového hyd—
raulického pobonu. Jeho pradmaﬁou je jednoduché konaétruk-
cim, méd viak &j urdité nedostatky, medzi ktoré patria:
wéacmnj v,»plyv wranlickyeh motorov pri préci s nerovna-—
kymi rjchlostani, nestélos® charaktermnk pohonu & nevy-
hnutnoat &krtenia kvapaliny. Zapr:’.cmuaa to atraty vykonu
pohonného agregdtu a ohrev h;gdmuhckého pohonu sa edatra-

nujd specidlnymi dpravemi, ktoré umoixm,m pouiivat tento
systém aj v zloZitych automatickych zariadﬁnzac.h priemysels
nych robotov apojenyeh & po&itatom. ﬁpravm sa zameriavaju
na stabilizéciu rychlosti v skupinovom hydraulickom pohone
pri meniacom sa zataZeni, t.j’.: edatrafmje. ss vzdjomné po-
sobenie hydraulickych motorov. )

Prineipidina schéma skupinowého hydrsalického pobonu
robotov 8o atabilizicionjrﬁchlqati pracovnych orghAnov je
e obr. 3.2. Hybrsulicky systém sa akledé z regulovatelné-
bo hydraulického Serpadls a antomatickou reguléciou tlaku
a z bexpelnostayoh ventilow. Hydrsulické jednotka mile pozo-
stivat aj = nickomm mendich neregulovatelnych hydrea-—
lickych éecﬁsdicl, ktoré aa podls potreby sutomaticky nepé-
jajui na hlavné wytlaéné potrubie. }eraullclqr aystém mdze
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mat véd3f podet pracovnych orgénow & hydraulickymi motormi.
Hydraulicky obvod zebeszpeduje précu kaZddého hydraulickéhe
motora so atabilizéciou rychlosti pr&eovnj'ch OrEANoY.

| RIABJACE
| SIGNALY

i
T | Sedmr SN Macs
- PCLOKY
' SIGhiLy WOTOBA

. ( j Gbr. 5.2

Stabilizdcia rychloati RubovoInsho hydraulického ma=-
tora sa zabezpeéuje,aignéiun aplitnej vizby z prisludného
snfmale, ktory sa prendia na sumdtor a z neho nay regulaény
Skrtisci ventil. Absolutnu hodastu ryehloati hydraulického
motors zabezpeluje signdl riadiacej jednotky robota. Na
reverzéciu pracovného ;6rgénu je do systému zaradeny elektro—
magneticky ventil, ovlddany tiadikcou Jednotkou,aignélmi ty—
pu mbw' a ﬁm'- | . | :

Programom presne definované poloha vykonného orgénu
roboia sa zasbezpefuje aystémom servoventilov. Servoventily
pouiivané v kemtrukeidch robotov maju konitantnd tlakows
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-gAvatn ‘& o stxfatiﬁlaié #tvorcestné. VeTkoat prietoku tla-
kového oleja servoventilom je Umernd vatupnému elekiric-
kému signélu. Servoventily su urtené na précu v uzaivore-
hjch sludkéch v polohovych, | rychlostnych a siefovych sys—
témoch. Vstupny jednosmerny elektricky signsl ovldda wy-
stup z wentilu, teda aj zmysel a velkoat prietoku tlako-
'v‘ého oleja hydraulického motora Vv zodpovedajucom siradni-
covom smere. , |
V nastavovacich elektromotordéekoch pouiivanych v ser-—
voventiloch treba rétat s hysterézou & zvyskéwnm magnetiz—
mom, ktory zostdvs, ked prid prechédzajuci vinutim xlesne
e nulovi hodnetz. To apdsobuie, ze mulové poloha servo—
ventilu bude pemmut& v jednom azleba druhom smere Vv z&~
vislosti od zmyslu, ktorym sa pieat pohyboval pred dosia~
hnutim nulovej polohye. Eogamum nulovej polohy apbsobend
avy $kovym magnelizmom sa ebyéajne uvadza ako percento ma~
ximélneho vatupnéha signdlu servoventilu. Urditd chyba,
ktord je funheiou charakterdatik ventilov a zoailnenia
otvorenej alufky zapriéinujge hysteréza servoventilu. V
praxi sa chyba zapriiﬁmax;i bxsie;rézeu servoventilov pre~
kondva pribliZovanim sa k vyiadovane] polohe. Hysteréza
servoventilov mbie apdsobit chybu pri prvom programovaném
bode v cykle, pretoie nemoino predvidat na ktorej atrane
hysteréznehe pésma zoatanui aeryove.n’c‘ily po prvom pripaje-
nf{ na asiet. |
Kvalitativnymi uka@vat&m servoventilov je rozli-
Sovacia schopnoat a pésmo necitlivosti. Rozlidovacia acho~
pnoat sa definuje ako diferencia medzi dvouma najbliﬁé:{mi
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bodmi, ktoré méie systém rozoznat. Pdsmo necitiivoati je
prahovy a8ignél vyjadreny ekvivahntmu ehybou pélohx ranev
na, potrebny na vyvodenie pohybu ramensa.

Tlakové kvapalina vystupujica zo servoventilov pdso— |
bf priamo na hydraulické motory. Na vykoné&vanie pré( spo~—

" jengch so snednymi silami (do 300N}, musia hyérsulické mo-
tory robota wyvijat pomerne vel}d krmitiace momenty, v roz-
sahu 150 Nm af do 600 Nm. Pri vykonévani préce si hydremo=

.J tory pracovného rsmens zataiené momentami vznikajuicimi pb-

sobenim viastnej hmotnosti, ktoré 2 aZz 2,3 krét prevysujui

pracovné zetatenie. Unly pootdtania hydromotorov sui preto

om'amiéené & obydiajne nepremy&xaﬁ 180.

Na pracovné orgény elektmhydnaxﬂ.iekjch robotov aa
muaia pouiivg‘t specidine hydromotory. Hydromotory pozosté-
vajui zo silového valea & prevodu ozubeny hreben - pastorok,
alebo zo silovych valcov & kPukovymi nechanizmi a azube~
ného prevode. Zabezpeduju potirebné uhly pootolenia & vtyvi—-
. o' jajs znedné kritisce momenty aj pri malych rozmeroch. Me-
chanické straty i pomerne malé & hermetickos€ sa dosabmje
pruZnymi upehévkami.

3.2 Pneumatické pohony

Prednostou pneumatickych pohonov su nizke ndklasdy,jed-
noduché udr¥ba a dostupnos® stladeného wzduchu na vac§inc
vyrobnyeh pracovisk. Tieto prednosti apbsobili, Ze pnewna-

tické pohony aa stali jednym zo zékladnych prostriedkov
sutomatizécie technologickych & manipulaimych ukonov & nad-




[ VSST LIBEREC o -
Fakulta strojni Roboty & manipulétory

- v

Strans

% n

1i uplatnenie &) v kond3tirukcidch priemyselnjch robotov.

Nedoatatkom pneumeticikych pohonov Jje niZiia presncat
polohovanis v d6sledim stladitelnoati vzduchu, whisie ioz-
mery silovych oar&énav ‘& obmedzeny potet nastaveni poléh nn
Jjednej pohybovej oai. |

| Polohy pracovného ramena priemyseinsho robo#a aa nasta—
vuju dorazml, ktoré sa podla programu vkladaji medzi koncoué
polohy pneumatickych valcov. Toto riesenie je vhodné len pre
maly polet medzipoldh, pretoie doraza maju urditd stavebnd
dZiku & nembfu sa umiesthova® Pubovolne blfsko.

Dalsim apSsobom zabe;zpeéenia medzipoldh je pouZitie visc-
poloho'vych vsleo‘v-'ldc o0 apojenie dvoch alebo viacerych val-
cov do jedneJ Jednoiky. Vyaledny pedet koncovych poldh je
2 & oxponentom rovnyi podtu apojenych valcov (napr. pri
troch valcoch sa dosiahne 2' = 8 koncovych poldh). |

Na obr. 3.3 Jje posuvné pneumatickd jednotks. Pneumatie—
ky valee je priamc spojeny s ramenom robois. Vyiadované po-
lohy reamena asa zabeapeduju prostrednictvom odmerisvacieho
systdmu s dakédéreom & brzdou, ktord zaatavuje pohyb v pro-~

gramovanom bode.

I ‘ —%/PW VALEC

- - milsm RAMENA.

R
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Na obr. 3.4 je alternative otoinej pneumatickej po-
honnej Jjednotky. Pelwbpnematického motora sa prensdda
brzdou s prevodom & velkym prevodovim peeron (Harmonic
drive) nz prmvr& prvok robotae.

7 r 777772222221

\

A
N\
77% TEES OIETIIINE

QZUBENY PREVOD (HABMONIC DBIVE)

TSR RSN

-~

Obrre D4

Nowinkea ¥ komStrukcifich priemyselnych robotov sd
elektronicky riadené pneumatické pohony s elektromagne~
tickou bradou, ktoré pracuji na podobnom prineipe ako
hydraulické servopcheny. |

Medzi predstavitelov priemyselnych robotovw & pneuma—
tickym pohonom patri yobot stavepnicovej kondtrukcie
MHI ~ Junior wyrébang firmou Elsktrolux vo Svédsku. Pra-
covné polohy v jednotlivych osiach ohraniéu;ixi nastavitel-
né nai‘ﬁky, ktoré m8Zu v pracovnom cykie nabiehat niekol-
kakrdt. Presnos® polohovanis ( ¢ 2m) aa dosahuje kombing-
ciou nachemidke& xﬁrﬁiw 8 na&mitelnymi tlm.émi..

3.3 Elektrické pohony

?erspektiivnymt pohonmi priemyselnych »pbotov si
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elektrické pohony. leh prednosibu je nezévislost od tla-
kovgch médii @ dobré riaditelnost.

Kajjednoduchdie je riadenis elekirickych pohonov na-
réikemi. Mechanické spinade sa umiestnju tak, aby sa zo-
pmatim kontaktu vyslal signél na aniZenie ryehlostii ser-
womo tora. Posledny spinal vwypne nepdjaci zdroj & servo-
motor a robot do predpisgnej polehy dochddza zotrvatnos~
fou. Na tento uZel si najvhodnejéie asynchrone motory s
o prepinanim po&tu polov a s elektromagnetickou brzdou. Vy-
hovujui aj jednoduché nereverszalné jednosmerné motory.

Lineérne pohyby s zabezpefuji elektricky pohdna-
nymi valecami ako napriklad je na obr. 3.5 uvedend kon-
trukcia fy Anto Tokyo Automstion Co. Lid. Rotadny pobyb
elektrického mikromotordeks se meni na linesrny pomocny
pohyb piestu pomocou spojky & skrutkového prevodu. lo
pohybovej vizby je zarsedeny pretafovaci mechanizmus, kto-
ry zastamjé motor v PubovoPnom bode medzi krajnymi polo-
®! hami piesta, ked pretaienie wzrastie nad stanovenu hod-
noti. Zdvihowd vzdialenos? sa nastavuje pevnym dorazom
na pieste. Motor moimo riadit lasowym spinacom. Vyrobca
uddva Zivotnost motora 100U h, nepresnost polohovania
niekoiko MR

Firma Aato Tokyo automation Co. Ltd. vwyrdbe aj poho-
ny 8 rotainym galwbon. Mikromotordek pohﬂna hriadel eez
prevodovy ayatém a pretaZovaci mechanizmus. Rotadny po~-

hyb motora sa mbie zastavit v Pubovolnam uhlovom natole-
ni v rozsahu 360. Jednotliwé typy tychto motor&ekov dosa-
hujd kritiaci moment 45 Nm pri ryehlosti otdisnis vystup-
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ného hriadels 0,007 1/s.

Obre 3.5
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1 - motar, 2 - spojka, 3 - teleso, 4 - pretaioveci
5 - prepinad smeruv pohybu | mechanizsus
6 - nastavowscia skrutka :

PouZitie elektrickych pohox;mov mé niekolPko wyhod opro=-

ti pneumatickym a hydraulickym pohonom. Si lacnejdie, sjed=
. nodudujd montéd robots, néklady na ddriu si mizSie a wplyv
_ tepldt na ich &innoat€ je mendi.
Q:A‘ Predpokladé aa, hselekt:fizkychpolwmv&avkon—
dtrukcidch robotov rozdiria najml krokové servemotory.
Krokovy servomotor sa vymaluje tym, Ze na kazdy riadia~
c¢i impuls wykoné natodenie o presne definovanf uhol - krok.
Sistava s krokovymi motormi reaguje na aériu impulzow
tak, ie vykondvany pohyb o preany podet krokow presne
zodpovedd pedtu impulzaov. Krokové servopchony nevyiadu~
Ju apétni vb.xbu & meranie vystupnej polohy, &o je ich
veZXkou predno&&u.

pEsvl: asvono tory su kanétrmvaaé 8 mechanickow,
alebo elektmaaneticknu vézbou medzi astatorom a roto-
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rom. Pre pri.ms‘elhé mboty je vhodnejsi typ 8 elekiromag-
netickou vézbow, ktory mé wyidiu spolanlivos¥, rychlej die
pésobenie a dobru moinost automatickdho riadenis.

R
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4. wwemovy‘ dopriadaci atroj
BD 200 - 3

4.1 Usporiadanie stroja

' Bezvretenovy doprisdasci stroj BD 200 - S je dalsim
vjvojovym typom stroja, jeho prednostou je vwysokd 'p:zcw
duktivita préce pri machovani universdlneho pouditia
hlavnych dielov stroje pre nﬁzm; materidlové modifi-
kécie. Koncepcia stroja je penechand podla osveiéeného
typu BD 200 -~ R & konitruéné riedenie zaistuje iazéie
zvy3enie parasmetrov, pri ulahéenf manipuldcie zmeny
nastavenych hodn8t stroje. Dalej rieadi problematiku
hromadnéhe a individuélneho "saprin&ania, zjednodudenie
a méchanizdeiu obsluby pri zvysenych paremetroch,ako
otddok rotorov, tak odtahovych rychlest{ stroja.

Stroj BD 200 - 8§ je atavebnicdvaj kondtrukcie, oboj-
atranny. Je rozdeleny ne 10 sekeii, dve kompleine zmon-
tované bo¥nice & skriﬁu elektiro.

Prevedenie stroja dalime podla roszatupu aprxmac.ich Jjed-

natxek.
a) rozstup 120 mm -~ pre mmélna néavin findinej

cievky, priemer konwy 9%, 10" alebo 12".
b) rozatup 160 mm - pre &irdi ndwin findlnej cievy
* ky, priemer kenvy 9%, 10", 12" alebo 14".

4.1.1 Funkcie strojs

a) Stroj Jé v,ybaizenj pneunomechanickym zariadenim (tre—
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tia ruka) pre enimanie plnych ecievok a priadzou, v&ita—
ne vytvorenia zdlohy na prézdhéi dutinke - polmma—‘
ticky.

b) Mechanickym zariadenim pre individudlne zapriadanie,
ktoré zaistuje jednak kvalitu zapradenia a Jalej istotu
zagraden;a aj pri zvysenych parametroch strc;ja.

e} Stroj je vybaveny zariadenim pre hromadné zaprade-
nie celéhé'a‘%tro;jafpri zahdjeni pracovného cyklu.

d) Stroj Jje vybaveny doprawnikom plmych cievok, ktory
zaistuje odvod ciewok do kraja stroja g sulasnpe pohéns
snimacie zariadenie. '

a) Stroj je vybaveny mtomatickym ocbojstrannym anima~-
dom plnych eiewok, viitane mechanizaénych prvkov pre
ulahdéenie plnenia dutiniek do zé&sobnikov. :

£} Ku stroju sa dodava paletizadny stroj aPS, ktory
automaticky triedi a ukledd plné cievky do transportnych
paliet, v nﬁv&mﬁmti na fumkciu snimacieho zariasdenia a
dopravniku plnych cievok.

4.1.2 Hlavné Eaasti s&troja

1) sekcia atrgja -

2) boénica pohonu

5) botnica &iatenis

4) skriﬁa}pristngjgv elektro

5) &mﬁnﬁﬁlrQe& cievok

6) snimacie zarisdenie

Yt wtomtickﬁ paletizainy stroj
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1 - Nosnik
- Noanik

O O ® = 0o e w N

10 - Ramend

, atroja

notky

401&5 R&E 3m - Obre 401

épwnej delenej postranice
hornej delenej postranice

- Poddvac{ hriadel

- 0jednocovacie uatroje

- Spriadacie ustroje - rotoi‘
- $idlo pretrhu

- Valec odtahu

- Zapriadacia péka

- Valec navijania

navijania

11 - Konicky kandl odvodu technologického wazduchu zo

12 - Trubica odvodu technologického vaduchu zo apriada-
cej jednotky |

13 -~ Kandl odvodu vylidenéha odpadu zo &troja

'P ' 14 - Trubica odvodu vyluZeného odpadu zo spriadacej jed-

15 - Pohon sprisdacieho ustroja

16 - Pohon ejednocovacieho ustroja

17 - Rozmperka horné - kandl elektro

18 - Rozperka spedné - kandl elektro

19 -~ Dopravm(k cievok

20 - Automatické snimacie zariadenie

21 - Zésobnik dutiniek

22 - Podtlakovy kandl tretej ruky

23 - Podtlakovy kanal snimacieho zariadenia
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4.2 Dopravnik cievok

Dopravnik cievok sluiZi k néhonu snimacieho ustroja
& k doprave plnych cievok od snimacieho ustroja k pale-
tizadnému zariedeniu 4PS 200. Dopravnik cievok sa skladé
z nosnej Zasti, pohonu dopravnika a napinanis dopravnika.
Nosné dast dopravnika je pomocou vzpery upevnena nad sek-
ciou stroja. Pohon dopravnika je umiestneny v bo&nieci
‘ #istenia a napinanie dopravnika v boénici pohonu.

Pohon dopranika je 3Specidlnym elmoiorom . JOKI"“
typ II TA s wykonom 0,35 kW a rychlostou 0,12 m/s.

Horné vetva remena, ktoré nesie cieviy sa pohybuje
o vodiacich li&tdch. épodné vetva je nadiehfovanid a vede-
né podpornymi walcemi. Napinanie remefia 8a prevédza na-
pinacim valcom, posivajucim sa Vv lié:ta;ch pomocou napi-
nacich akrutiek. Remen je v oblasti pohonusa& napinanie
‘_ dopravnika nawddzany da prislusného smeru vwodiacim val=-
. [ ) COR. &masﬁeu nosnej &asti dopravnika su vodisce drshy
a vzduchové kendly. Po vodiacich drséhach prechddza ani-
maci ustiroj, ktory pre avoju &innost dostdva impulzy od
wyrezov v tychto dréhach. Vaduchové kandly su opatrené
otvorami, ktorymi je priesdza pomocou podtlaku odvédzans
‘do zberaé§ priadz;, takie proces pradenia nie je prerude-
n¥. Otwory v kanélach uzatvdraju klapky, ovladenéd anima-
£ome Dopravnﬁ: cievok a tym aj snimacf dstroj su uvadza-
né v Zinnost & zastevované tladcdtkovym ovlddalom #tart
&v stop. Automatické zastavenie dopravnika a animala pre-
wédza snima® pomocou koncového spinale O - 1, umieatnenéw
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no v bodnici &istenia. Automatické prepnutie zmyslu po-
hybua dopravnika prevédza snimaé kancovym apinadom 1 - 1
& ndraznikom, umiestnenym v bolniei prevodu.

4.3 Snimacie zariadenie

Snimacie zariadenie sluZi k vymene plného névinu za
prézdine dutinky baez prerudenia m'tinuity pradenia. Je
‘ prevedensé akc obojsiranné. Skladd sa z troch zékladnyc:h
celkov - z padvozku, skrine a zdsobnika dutimiek.

Podvozok je opatreny Siestimi pojasdnymi kolesemi,
ktorymi prechdédazs po kolajovej drahe dopravnika dutiniek.
Je opati‘eny dstrojom pre snimenie kritiaceho momentu z
pohybu pésu, ktoré sa akladd z troch kolies a prevocdovky
a8 kuﬁeillov‘,)?mi kolesami. ?j#tup 2 preiodovky Je opatreny
vidliedh apoj};au um!&;ﬁgou pripojenie skrine snimaia
na podvozok. 5013.3‘ Jje ’na podvozku skldpacie zariadenie
P\ cievok, ktoré slufi k apoZahlivéms sklopeniu plnych cie=

voke Skrim mzinaéa Je prevedend ako odtliatok. Krmitiaci
moment ustro.ia podvozin sa premééia na koleso s ozubenymi
seguentami, ktoré zaberajui do ozubemého kolesa, na kiorem
Je upevnené &asovacie koleso. Ozubené kolw potom‘ zabe~-
r4 do dvoch omubenyeh kolies, ktoré si prevedenéd akc Cel-
- nd kBuka. 0d tejto kPuky je odwodeny priamodiary wratny
pohyb ozubeného hrebena. Od pohybu hrebena au odvodené
rotainé pohyby Mﬁo’w eievok & s-berae.iéh Zlabov ces
azubeny paatamrk & rotadny vratny pahyb ramien vymeny cesz
ojnicu a kluka. Od rotadémého pohybu kolesa sa sudasne pre-
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néa krutisci moment cez retas na kPuku maltézského kri~
ia sa re¥azou pmndéa na pohon zéaobnika, na jeho hria-
deli je umiestnend kRuks, ktoré cez tiahlo, opatirené na
konci ozubenym W zaberajucim do pastorka, pohéua
#vihedlo, ktoré aliZi lku zdvihanis ramien pavijania.

Pri pouziti kuzelovych dutiniek P30 nie jea moiné
snimat cievky snimacim zariadenim.

'

q | . 4.3.1 Popis pracovného cxfkiua snimale

fdaje pre riadenie pohybu snimata si animané mecha-
pickym 2idlom 2 roxinnych vaiiek a stavacich zarezov,
umieatnenych v kolajniciach dopravnika cievok.
51@10 cez tianhla avléda pohybd blokovacej péky & risdia~
ce.) paky. Péka je na konel opatrenéd kladkou, ktord zspa~
d4 do ozubw dasovacieho kolesa.
Ak je kladka p8ky Vv ozube, Jje Easovacise koleso zablokove—
“ né, a tym enmpo.homw mechanizmus vwiitane trecich, hna=-
cich kolies & mechanické &idle je vysunuié zo stavamelm
ozubu kolajnice. Pretoie v3ak trecie kolesd aui trvale
pritlatované ne péa dopravnika, dochédza pri zablokovand
trecich kolies K nésaniu celého snimada o rozstup k &1-

Siemu -pﬂaéaeiam miestue Pri pojezde snimala nadiée
mechanické &idlo ma #imi ploehm rovinnej vatky, preau~
nie pgku do hornej krajnej poiehy & pruZina, ktorou si
péky spofené wysunise péku 2 ozubu &asovacieho kolesa &
zéroven &idle zepadne do stevacieho zérezu koXajnice, @
tym zablokuje animat nad sprisdaeim miestom. V tomto
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okemiiku zaine p& dopravnika othZat hnacini trecimi ko—
lesami a dochﬁze k prcmm krdtiaceho mntn na jed-
potlivé dstroje ui .papiaamf'n apdsobom.

Cely cyk)’.'ua‘ sn:ﬁaaéa je rozdeleny do piatich d6b. »

Prvé dabal mﬂie wymeny sa pootodi nad kandl tretej ru—
gk, aby nesévacia trubica bola poatavens
nad wodiacu hranu kandlu tretej ruky.

‘ Drmﬁdam.mmmamiuami je v kIude
3 Ww ku zdwiheniu remien nawijania po~
mocoM Svihadla, ktord je v horne.] polohe are~
tované {m&ILtézakyn krﬂm), takie :abranu,le
aphtnéms pohybu ramien navijania. évimdlo
spolu s plastikewou rudiékou konca ramene DO
vf.'ﬁfani& iaaa&ne v hornsj polehé» do vidlice
dorasu, ulaiaanej w &tvorllene, ktory umi.m:-

je spolodnFMkyv (awibadla a remenom) do
:trma pri rogovreti ramien mvnania valko~

me Pri m&vihnuti ramien navi jo-

‘ w’ Py m aj cievky, do chﬁdza k uvoImeniu
pxziaézﬂ% vodiace] hrane kanéln tretej ruky
& d¢ okanlitému mReGREaia W do nasévace]
Me, naiectmmi Dk remene. W Bziaazs .
‘1@ oim do rmci&hﬁ :at*iadmi‘, Jjeho pohon
Je odmodené od pohybu lwleas. Kusy natri]mj
prm s cdvidzané cet prisswmi trubicu do
kané€low, umiestnenych m dopravniku cievok.
Prisavné trubica ovléda pri Mbc animaia zst~
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vérenie & otvéranie klapiek, zakryvajicich
otvory v kandly. '

Tretia dobs: #vibadlo pri mjom pohybe do hornej polohy

avojou. mhmucou t;éeu uvoIni pomocou lsnovoda
saisfovacs kolfk zberacieho Zlabu cievok, kto~-
ry wolnym pééem zide z0o avojej aretovensj polo-
‘hy po:i txmemw cievias & tam sa zabrzdf. §vi—
hadlo pridg do hornej polohy & zasunie mlmvﬁt
nm,mich ramien do vidlice dorazu #tvordlena.
Sidesne nastivs pohyb usélsia siewok & zbera-
cieho ZIabu ze zadnef vychodsej polehy a tvare—
wany segment otvars pohyblivé ramenp navijacich .
ramiem & uwolinje ciewiu, ktord epadne do zbe~
racieho ém Undsa® cievok a zberny %Zab aa
polybuje po mojej pracevne,j drédhe do avojed
nornej vykldpacej polohye Stretdva sa 3 ragenom
wymeny, kmzzé sa pehybuje od hrany kandla tre-—
tej ruky s prézinou dutimkou a nesdvanou pria—
dzou medzi roxtvorené ramend navijania. Po do—
siahnut{ hornej predévace]j polohy dutinky aa
ramen& vymeny sastaévia, dutinka Jje upm;té do
ramien, lebo Vv tomto okamiiku preaiava pdsobit
roztvéraci seguent Avihedla, ktory prevzél fun~-
keia ’matvormia pruzného ramena navijania od
segmentu undiata cievok a zberaeieho ZXabu.

¥V konelne] polohe mberacieho ilabu nastéva vy-
Klopenie cievok na pés dopravnika, najakér Ie-
vé strana enimacieho ustroja a po odlasovani za~
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rdiky cievky aj pravé strana saifmacieho Ustro-
JjB. Cievky si odvéddzané po odstrihmuti priadze
& sklopeni na péds doprawnika skldpacim zariade-
nim do kraja stroja v bofnici éistenia.
Stvrt4 doba: rameno vymeny sklépa reamens navijania do
' pracovnej polohy na vale:; navi jania. Po priklo-
peni dutinky opdsand priaiza je chytend rozvé-
dzacim vodilom a ozubam dutinky a zeéne pavija~
. nie priadze. Udsdvacia bubica priadze sa vychyli
do Rawého konca dutinky & zo zbytkn odasdvanej
priadze vytwdra zdlohu na dutinke.
Pri tejto operscii sa rameno vymeny zestavi
v ogtimé}:ae,j polohe pre névin zdlohy asi na jed-
nu sekundu. Po vytvoreni zdlohy sa odsdvacia hue (¢
bica apdt vrdti do avojej pracovnej polohy & ra-
meno vymeny pokraduje aZ do svojej apodnej polo-
hy, kie sa zastavi, preftofe pracowny cyklus sni-
' mania bol skondceny.
Pri spiitnom pohybe unddade cisvok & zberacieho
ZPkabu je najskdér zbersci Zlab zaisteny vo vycho-
dzej polohe pomocou kolika, ktory je pruZinou
vytlafeny po ukonieni pohybu lanovwodu ovlddané-
ho ozubenou tyfou svihadla. Undsal pokraduje
vrainym pohybom ai do svojej vychodzej polohy
pri odssvacich kandloch priadze. Zaisfvacia
zépadke &asovacieho koless zapadne po skondent
cyklu &Ma do vyrezu kolesa a cely ndhono-
vy systém zablokuje. Behom dokonZovenia cyklu
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Jje dévkovaeim zariadenim ramena wymeny doplne-
né deldia dutinks do remena vymeny pre daldie
miesto sndmanis. '

Piata deba: otéZanie trecich kolies poévo;zk;u na pdse usta-
ne & pis dnpravn:fka pohybuje animacim dstrbjem
X &(miem pracovému miestu. Zépadkovy systém
nﬁéido i $xkmy klin ovlsdacej listy, prepne
zdphé;kcvy syatén, odiatl Casovacie koleso & za-
ist{ polohu animscieho Ustrojs pre dal¥i pra-
covny udkon, Cyklus snimania sa opak\;&e od prveJ
po piatu popisani dobu. Pri rychlesti doprawné-

ho pésu 0,1% m/s je doba pre pojazd & snimanie
sai 8 sewund. Pri oboch rozswupoch atroja
BD 200 - S.

4.3.2 Sesovy resvrh funkcii saimacieho zariodemim

o Prvd dobas v afike 0,87 sekundy
Druhé dobe: v dfike 2,18 sekundy
mﬁmaimté&obazvéiikaa)394mmms, e o od za-
' &iatiku tvorby zdlohy
b) 1,21 sekundy tvorgs zédlehy

c) dokontenie cyklu 0,52 sek.
Celkom tretis a dtwrid doba 5567 'sekundy
Celkové doba snimanis 8,7 sékundy
Doba pojasdu pre rozstup 120 am 1,0 sekundy

Doba pojamdu pre rozstup 160 mm 1,23 sekundy
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Celkom doba pojazdu + snimenis (120) 9,7 sekundy

Celkom doba pojazdu + snimenia (160) 9,93 sekundy

Snimenie €aldho stroja ED 200 - S 120 véitane prichodu
do vwychodzej polohy = 18 min. + 10% prekiz = 19,8 min.

Doka snimsnia aa rovnéd 19 minit 48 sekund.

Snimanie celého stroja B 200 - S 160 w&itane prichodu
do vychodzej polehy = 15,2 min, + 10% preklz = 16,72 min.

Doba snimania sa mvnﬁ 16 minuit 43 sekuind.
4.4 Paletizadny stroj APS 200

Toto zariadenie navézuje nme koniec dopravnika cie-
vok atroja BD 200 - S a prewddza automatické ukladanie
pinych cievok na t;!m,, umiesinend na pojazdnych vozi-
koch., Tento celok je jednotny pre obidva rozstupy stmo-
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5« Zdver
‘fwgkom spracovanych informécii o priemyselnych
robou;ct; & -icl';v vyuzitii je analyza ﬂ_i&aénéhc stava & ich
pre&pokladazﬁz vyvoi v blizkej budicnosti. Predpokladé sa,
Ze vyvojovy trend sa bude postupne oriemtovat na koncep~-
ciu plnosutomatizovanych strojérskych zdvodow. Tieto
prognozy do roku 2 000 8y ustdlané a doterajdi wyvoj
. potvrdzuje ich opo#statnence®. V koncepcii plnoautoma-
tizovansého zdvodu aa roboty budd uplatnovat ako univer~
zdlny prwok méhrady &loveka vo vyrobms; procese.
V programe vystavby plnoautomatizovanych zdvodow
existuje edte vela doteraz nevyriesenych prohlémov.
Uz v aﬁéaanosti‘ 8a zvy3uju néroky na précu vo vietkych
etapdch cyklu evyakum - vyrobe®™. ZuySujui sa ndroky naje
mi na kvalitu, skracovanie predvyrobnych etdp & automa~-
tizdéciu. Moderné textilné stroje su uz z velkej Zasti
q automatizovené, k menipuldcii na tychto sirojoch aa
| viak pouiivaju len jednoudelové manipuldtory, ktoré tu
stalia mechanizova¥ potrebné manipula&né ikony.
Priemyselné roboty moZno v textilnom priemysle
pouZit predovidetkym ﬁ medzioperainych manipuléciéch a
v automatizovenych skladoch a medziskledoch, v Spo,ian-.i
& automati za:vanjmi doprmnym prostiriedkami. Ziskame
tak cely integrovany vyrobny systém, ktory pracuje na~
prosto autometicky a Clovek ho len riadi a kontroluje.
Projekty novych a zdokonalenych priemyselnych ro-
botov a plnoautomatizovanych zdvodov 8a mbZu niekedy
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zda¥ mdlo redlne, podobne sa méie diskutovat o ich ekono-
micked ei’.ekt.{vnoati a ,ziéelmssti zavadzania do vyrdby. Vy-
voj wilak pmkon&i’?a" takéto nézory & Jje dblefité;.sby aa
aoeiatistické spoko¥nest dostala do peprediéwtaehniek;&ch
anateni, ktoré oclahodmudd &lovwgka od unawvnej, mwn«—

- nej & ma,traktﬁmej ‘préce.

' Zéverom diplamovej préce by soh sa chcel podakowat

7 Mﬁm diplomovej préce cDoc. Ing. Jaroslavavi ’Chémé-

‘.  towi, CSe & konsultantom Ing. Frentiskevi PeSekovi a

1 Ing. Milanovi Kubatovi za pednetné néwrhy & posmie, ktoru

mi poskytovali p:g.'&griqééﬁi diplemovej price.
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