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Aplikacie firmy
SPEL-PROCONT, s. r. o.

v oblasti manipulacie

Pouzitie priemyselnych robotov a manipulatorov vo vyrobnom
procese zodpoveda Zivotnym potrebam jednotlivych krajin, a to
nielen preto, Ze sa tu prejavuje nedostatok pracovnych sil, ale aj
preto, ze odstranenie ru¢nej a nizkokvalifikovanej prace je jednou
z dolezitych socialno-ekonomickych tloh. Technicky
rozvoj sa posunul od jednoduchych programovatel-
nych typov, uréenych na obsluhu vyrobnych stro-
jov a zariadeni k adaptivnym priemyselnym ro-
botom a manipulatorom, ktoré su uré¢ené na
technologicku manipuldciu najméi pri zva-
rani, povrchovych tupravach, ako aj
montaznych pracach na automatizova-
nych pracoviskach, vyrobnych use-
koch a linkach dielni a zavodov.

Tato tendencia sa v stic¢asnosti prejavuje

v ¢oraz $irSom nasadzovani:

e adaptivnych priemyselnych robotov
a manipuldtorov s narastajicim stup-
nom ,umelej inteligencie®, s vy$$im
vyuZitim snimacov vnttornych a von-
kajsich informacii z pracovného pro-
cesu a okolia, s vyuzitim vizualnych
senzorov a moduldrnych riadiacich
systémov,

e progresivnych, pocitacom riade-
nych robotizovanych vyrobnych
strojov (bezobsluznych automatickych strojov s integrovanymi
manipuldtormi),

e pruzne automatizovanych prostriedkov medziopera¢nej dopra-
vy a skladovania vratane velkokapacitnych opera¢nych zasobni-
kov pre robotizované technologické pracoviska, automatizova-
nych zévesnych trati, dialkovo riadenych vozikov, Zeriavov a pod.

Firma SPEL-PROCONT, s. r. 0., sa uz niekolko rokov okrem ¢in-

nosti v oblasti riadiacich systémov a priemyselnej automatizacie

zaobera aj konstrukciou a vyrobou manipulaénej techniky, a to naj-
mai pre oblasti, ako je:

e automatizacia manipulacie v strojarskych technologidch obraba-
nia, tvarnenia, vyroby suciastok a jednoducha manipulacia pre
interni montaz,

e technologickd manipulacia v procese vyroby, montaze a pri po-
vrchovych tpravéach.

Vyrobny program tvoria predovsetkym:

e manipulatory s elektrickymi a hydraulickymi pohonmi, chapad-
14 na manipuléciu so suc¢iastkami vaZiacimi az 1 000 kg,
zavesné manipulatory na posuvnych drahach s ru¢nym aj auto-
matickym rezimom ¢innosti spolupracujice s obrdbacimi stroj-
mi v automatickych linkach,

dopravniky na prepravu hriadelov a velkych kolies,

dopravné linky na umyvanie vyrobkov a prepravu cez sus$iace
kabiny, zariadenia na dopravu suciastok v susiacich peciach,
montéazne linky,

zariadenia na meranie hadzavosti suciastok pri celkovej hmot-
nosti do 5 000 kg.

Medzi jednoduché, ale na manipulaciu s tazkymi bremenami nepo-
stradatelné zariadenia patria ru¢né manipulatory (tzv. balanséry).

Manipulatory radu MKH sluzia na manipuldciu s vyrobkom — zdvi-
hanie a presun s moznostou otac¢ania (obr. 1). Manipulator je rie-
Seny ako pantograficky mechanizmus, ktory je ovladany hydrau-
lickym valcom. Jeho otd¢anie okolo osi nosného stlpa je
zabezpectené elektrickym motorom. Chapadlo je riese-
né elektrickym upinanim a ru¢nym otac¢anim, resp.
otacanim pomocou elektromotora s prevodov-
kou. Samotné chapadlo ma moznost posuvu
po vodorovnej ¢asti ramena, a tento posuv

je taktiez elektricky.

Manipuldtor pozostava z tychto zéklad-
nych casti:

e zaklad manipulatora,

e oto¢ny stip,

e vykyvné ramena,

e vodorovné rameno,

e elektrovybavenie.

Zd4klad manipulatora sluzi na ukotvenie
manipulatora do pripraveného beténo-
vého podkladu. Tvori ho ocelovy zvare-
nec so skrinovou konstrukciou, pricom
v jeho dolnej Casti je navareny pevny
stip. V hornej ¢asti skrine je umiestne-
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né ozubené koleso, do ktorého zabera

Obr.1 ozubeny pastorok z oto¢ného stipa.

Otoény stlp je druhym nosnym prvkom, ktory je nasadeny na hria-
del zakladu manipulatora. Na boku rury je upevneny hydraulicky
agregat a skrinka elektrickych prvkov. V dolnej ¢asti rury je pri-
chyteny hydraulicky valec a prevodovka na otacanie stipa.

Vykyvné ramena, vystuzené zvarence z profilovych materialov, su
namontované do otvorov v hornej prirube oto¢ného stipa. V prvej
tretine ramien je uchytené oko piestnice hydraulického valca.
Ramena su ukoncené telesom, v ktorom je uloZeny ¢ap na pripev-
nenie vodorovného ramena.

Vodorovné rameno predstavuje nosnik s jednou stranou uloZenou
na ¢ape, v telese vykyvnych ramien. Pozostava z dvoch casti — tva-
rovanej a horizontalnej, ktoré su spojené otoénym kibom umozniu-
jucim volné otacanie okolo zvislej osi. Na konci horizontalnej ¢asti
ramena je upevneny hak na zavesenie vyrobku.

Jednotlivé pohyby manipuldtora su ovladané ru¢ne, pomocou tla-
¢idlového ovladaca. Koncové polohy st kontrolované polohovymi
snima¢mi vyhodnocovanymi ovladacou elektronikou, ktora je
umiestnena v rozvadzacovej skrinke.

Technické parametre dvoch predstavitelov radu MKH:

— maximalna hmotnost bremena 220 kg 1000 kg
- vys$ka manipuldtora
v hornej polohe ramien 3620 mm 3116 mm
— maximalny dosah chapadla
od osi stipa R2700 mm R 2628 mm
— min. vy$ka koncového ¢lena
od zékladne 428 mm 0 mm
— max. vy$ka koncového ¢lena
od zékladne 1485 mm 1784 mm



- otd¢anie manipuldtora okolo osi 170 ° £170°
— sklopenie vykyvnych ramien +30°, 45" +30°,-45°
— otdcanie tvarovanej Casti

vodorovného ramena £150° £115°
- otdcanie horizontalnej ¢asti

vodorovného ramena +360 ° +360 °
— pohon ramien hydraulicky  hydraulicky
— hmotnost manipulatora 400 kg 2000 kg

Dal§{ variant uvedenych ma-
nipuldtorov tvori manipula-
tor s upravenym vodorov-
nym ramenom a chapadlom

Obr.2

Rozdiel oproti predchadzajucemu variantu je v ¢asti:
e vodorovné rameno,

e zaves,

e chapadlo.

Vodorovné rameno je jednou stranou uloZené v ¢ape telesa vykyv-
nych ramien. Na tomto ramene je uloZeny zaves na pohyblivych
kladkach, ktoré su pohanané elektrickym motorom s prevodov-
kou. V okach zavesu je upevnené chapadlo.

Chapadlo pozostava z dvoch zékladnych ¢asti, a to z nosného ramu
a presuvnych ramien. V prirubach nosného ramu su uloZené vo-
diace ty¢e s pohybovou skrutkou spolu s presuvnymi ramenami.
Na jednej strane je uloZena prevodovka s elektrickym motorom,
ktora sluzi na pohyb ramien oproti sebe pri upinani suciastok.
V dolnych ¢astiach ramien st uloZené ¢eluste na uchytenie vyrob-
ku spolu s prevodovym mechanizmom, ktory umoznuje jeho ruc-
né otacanie okolo prie¢nej osi chapadla. Variantne je ru¢né otaca-
nie nahradené elektrickym pohonom.

Technické parametre chapadla:

— maximalna nosnost 1 000 kg

— velkost upinaného vyrobku @ 600 — 1000 mm
— prie¢na rotécia +360 °

— min. vy$ka odoberaného vyrobku od ,0“ 200 mm

— ¢as upnutia 5s

— upinacia sila 20 kKN

— hmotnost chapadla 550 kg
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