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ANOTACE:

Cilem této diplomové prace je navrhnout manipulatar pasky skla, ktery bug
namontovan kezacimu zézeni RKP 01. Funkci tohoto manipulatoru jemig’ovani pasky
skla ze zasobovaciho stolu na dopravni pas. Tdteerd owiit vypocty. RPK jefezaci stro
na kruhové viezy, z kterych se vyrabi podSalky. VSe bude ovléadamomaticky, poloh
manipul&ni liSty bude zjisovanacidly a vSe budéizeno jiz navrzenym automatem od firr
FESTO FEC 30.

ANNOTATION

The object of this diploma work is to project a npaator for the chaffs of glas
which will be mounted to the cutting machine RKR The function of this manipulator w
be a transposition of the chaffs of glass fromshpply table to the haul. This manipul
check by calculations. RPK is the cutting machmetlie circular-shaped cutouts, from wh
the saucers are made. Everything will be operatednaatically, position of a handli
moulding will be located by the sense organs aneryhing will be controlled by th
automat, which was already designed by the firm&HE FEC 30.

KLi COVA SLOVA

Manipulator, Pitmyslovy robot, Manipuléni z&izeni, Risavky, Festo

KEYWORDS

Manipulator, Industrial robot, Handling device, 8ingj, Festo
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1. Profil zadavaijici firmy

1. 1. Historie firmy Kooperativa
Zadavatelem mé diplomové prace byla firh@OPERATIVA, vyrobré obchodni

druzstvo Uhliské Janovice *byla zaloZena v roce 1969. Tato fisnddouhou historii a tradi¢

se zamdiuje na stavebni kovovyrobu, zédlskou kovovyrobu a skigkou vyrobu. Hlavnimj
¢innostmi ve stavebni kovovyrélisouvyrobaocelovych zarubni ZAKO, pozarnich uzay,
ocelovych stozdir Ve skl&ské vyrol se specializuje navarovani plochého skla

—_—

a

dekorovani sklaNejmladSim vyrobnim stdiskem je tvarovani a dekorace skla, které pylo

uvedeno do provozu v roce 1998.

Od devadesatych let minulého stoleti dochazeloupostk vyraznym inovénim znménam ve
vSech vyrobnich programechieRazié se jednalo o podstatné razsii sortimentuaz na
souwasnych gkolik desitek druh ocelovych zarubni ZAKO, mnoho dniulocelovych stoZdir,

a snahu o sptmi prani a poZzadavkzakaznik (zakadzkova vyroba).

1 .2 Sowasnost firmy Kooperativa

V souwasné dob pati firma KOOPERATVIA, vyrobné obchodni druzstvo mef

nejwtsi vyrobce ocelovych zarubriCR a dale mezkvalitni vyrobce ocelovych stoZama
tvarovanéhai dekorovaneho skla

1. 2.1 Zarubré ocelové

Hlavni ¢innosti firmy KOOPERATIVA vyrobre obchodni druzstvo je vyrok
ocelovych zarubni ZAKO® mnoha typPati mezi r¢ zarubr pro klasické zéhi, pro presné
zd&éni, pro sadrokarton zarubr pro @imou betonaz. Déale také nabizi nerezové zar
zarubre pro kompletni pozarni uzé&w. Kromé¢ normalizovanych a typizovanych zaru
ZAKO® vyrabi firma také zarulinatypickeé- dle specifikace aiani zakaznika!

Y e B |

& """'F"'\ru-:n.,.
—

Obr. 1-1 Zarubné ocelové [22]

a
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1. 2. 2 Stozary ocelové

Ocelové stozarfirma dodava a vyrabv Sirokém sortimentuJedna se o stoza
vefejného oswtleni, dekorativni stozary, vlajkové stozary, Zelé&piistozary, stozéry p
swtelnou signalizaci, traki stozary, stozary atypického provedeni. K&owcelovych
stozafi, které jsou typizované, vyrabi stozary na zakailkuypozadavik zakaznika. Sortime
téchto stozat je dale rozden o vylozniky, patice, stozarovou vyzbroj a sVétid

|l

|-

HI G
Obr. 1-2 Stozary ocelové [22]

1. 2. 3 Sklo - tvarovani

Tvarovani a dekorace skla je nejmladSitediskem, které bylo uvedeno do provoz
roce 1998. Technologie vyroby je zaloZena na tvamovyrez z plochého skla plamenem
kovovych forem na specialnim vyrobnimiizeni. Touto metodou jsou vyréty sklergné
misky, kalisky, pod3alky ale i velké misy, podnasialie aZz do piméru 330 mm a vysky 5
mm. Vyhodou pouZité technologie, oproti jinymigphim tvarovani, je rovnogmna stna,
relativné nizk& hmotnost a kvalitni hladky povrch vyr@bKrakto vyrakné vyrobky jsou
certifikovanéna zdravotni nezavadnost, je mozZno je pouzit kewsinoi a maji dostateou
tepelnou odolnost pro tepelné zpracovani pdkvrmikrovinné troub.

|_1, ."_ ‘ i o | e =0
Obr. 1-3 Sklo - tvarovani [22]

1. 2. 4 Sklo - dekorovani

Dekorovaniskla vlastni vyroby i skla od jinych vyrobde provadno technologi
nastiku, sitotisku, malovani, nd&@ni nebo obtisk Vypalovani barvy v peci, které fj

t

U v
Ho

o

DO

dekorovani nésleduje, je technologickyzptisobeno typu pouZité barvy a skla, na kterém je

dekorace provasha. Pro dekorovani jsou zpravidla pouzivany bamegtsahujici€zké kovy
a jiné Skodliviny s dostateou odolnosti proti {sobeni vody a chemickych myci
prostedki, coz umo#uje umyvat dekorované sklo v automatickychckach.

o~

Obr. 1-4 Sklo dekorovani [22]

Ch
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1. 2. 5 Kovovyroba na zakazku

Firma se také zabyva kovovyrobou ocelovych konsiraksodasti fiznych zaizeni
podle vykresové dokumentace a individualnich podiatlazakaznikaJedna se zejménalo
lehké a gedre t¢Zké ocelové konstrukce o jednotkové vaze do 3trékse uplatuji
piedevsim ve stavebnictvi (potrubni mosty, lavky,radb, schodist v exteriéru i interiéru
ocelové dily konstrukci garazi, konstrukce batkqutepravni palety apod.)

Samostatnym oborem je konstrukce a vyroba je&glouych stroj (menSich
sklaskych stroji jako je nap. tvéeci stroj na ploché skldgezaka skla, pasové dopravniky

‘wun.\F:n-! RO 0 A

apod ) E
By o™

" Mobite privoyelovy
Obr. 1-5 Kovovyroba na zakazku [22]

muuvur

1. 2. 6 Paleni CNC

Specialnimi sluzbami a technologii je paleni CNGinaji PIERCE SCORPION 250
pro presné péleni plasmou@zani kysliko-propanovym kékem

MoZznosti paliciho stroje PIERCE:

« déleni materialu na CNGezacim stroji plynovym a plazmovym ildem (roznir
stolu 2 x 6 m).

« max. pracovni rozgr palici plochy 2000 x 6000 mm

« moZznost pesného paleni plasmou do tlékg 12 mm
« fezani kysliko-propanovym plamenem do ttty5200 mm

1. 2.7 Zenédélstvi

DalSi sodasti rozsahlé nabidky vyrobla sluzeb firmy KOOPERATIVA, v.o.d. je
vyroba zemidélskych technologii. V tomto oboru nabizime vyrobiznych difi pro
zemedélskeé technologie - shrnovaci lopaty, kladistizy aj.

1. 2. 8 Zpracovani pleci

V ramci projektu Linka na vyrobu vyrobkz plechu jsme zadily do vyroby
vysekavaci lis Trumpf Trumatic 1000 R

Jeho technicka data a moznosti:
TRUMPF TRUMATIC 1000 ROTATION
Pouziti: vysekavani
Rozmery pracovni plochy: 2070 x 1280mm

Patet pouzitelnych nastrdj 14 @i 3 upinkach
Tlou&’ka plechu: max. 5,5mm ocel

* doslovre prevzato z www.kooperativa-vod.cz
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2. Druhy manipulaénich zarizeni
[Manipula“:ni zaizeni ]
A 4 A 4
[ Jednodelove manipulétory] [ Univerzalni manipulétory ]

A A 4

[ Synchronni manipulétory] [ Programovatelné manipulétor;}

\ 4 \ 4 \ 4

e e N
“"Manipulatory s pevnym | Manipulatory s pronnym | Kognitivni roboty
programem programem b X

. A | Inteligentni roboty
Pr.nizsi Grova Pr.vySsi Urova r

[ )\ 3.Generace
1.Generace 2.Generace I

Obr. 2-1 Druhy manipulaénich zatizeni

Manipulani z&izeni za zaznamenalo v poslednich letech velky ashmZ divodu
zavadni automatizace do vyroby, zvySovani produktivitgedkové modernizace podiiik
Vyrobni stroj obsluhovany manipulatorem iSgiracovni silu, mize pracovat neomez&m
daleko pesrgji nez obsluha. Pouze uvedeni do provozu #ajgs obsluha. Manipulatg
piesouva vyrobky z jednoho prostoru do druhého.

2.1 Jedno&elové manipulatory

Pouzivaji se zejména pro automatizaci manifmitzn praci u jednaielovych stroj a
linek pro velkosériovou vyrobu. Jsatasto ¢asti obsluhovaného stroje tedy integrova
soutasti. Rizeni je provagho fidici jednotkou obsluhovaného strojgkdy myvaji i viastn
pohon. Jsou konstrdké uzpisobeny danému stroji. Do&sto jsou nazyvany jako pod&v
nebo autooperatory. Jsoweny pro manipulaci s jednintgamétem pogipact geometricky
stejnym , liSici se v rozénech

-

Nou

o
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Obr. 2-2 Kinematické schéma manipulatoru pro automéickou vymeénu nastroja

2. 2 Univerzalni manipulatory

2. 2. 1 Synchronni manipulatory

Rizeni provadi bezprastdre obsluhujici pracovnik. Tyto manipulatory jsou wies
zadzeni které , slouzi k zesileni silovych pohybovyetiicin. Clovék s manipulatoren
uzawen jedné smyce. Pokud m& manipulator svymi vystupnimi orgamgsg@E kopirovat
pohyby pracovnika, polohu.

Tak je teba, abyfridici ustroji
bylo pridélano kjeho pazim ,
rukdm i jeho prstm, jejichz
pohyb se pak fvadi nafidici | © o 4
paky. Ustroji manipulatoru je pal% &
umistno mimo  pracovnika,

manipulator pracuje v rezim | A
Master-Slave. Manipulator = : ] o
pracuje v prosedi (ohrozeni \‘:) O T:r
vybuchu, i operacich ' dE
v biomechanice,v kosmonautice), J

+

slouzi i jako protéza. Synchronni
manipulatory slouzicasto jako
pomocna zvedaci a unigani
té¢Zkych  obrobk v provozu.

= <
>, &

Pohyb Bemene V prostoru Cj ) w-== 6,,,,.
zaji¥uje pracovnik, temeno je +w Gj \\L@
zarizenim vyvazovano. AT BT

V literature ¢asto 0zn&vano

jako primyslovy balancer.
Obr. 2-3 Schéma synchronniho manipulatoru ,masterdave*EMSM-1

—J
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2. 2. 2 Manipulatory s programovatelnym automatem

Jefizen programovym ustrojim. Svyidicim ustrojim, pohonem jsou nezavislé
obsluhovaném stroji.

2. 2. 2.1 Manipulatory s pevnym programem

U téchto typi manipulatoru se programehiem ¢innosti nendni. Zmeéna je velmi
jednoducha , nelvatasto mechanicko —elektrickélici Ustroji je konstruovano tak, ze m
jednotlivych funkci spéiva v grestaveni narazek a v nastavefislpsnych logickych funkg
na panelu. Velmicasto se pouziva programovatelnych autématzadanitidich povei.
Manipulator tohoto typu je roz&h pro svoji jednoduchost a spolehlivost. V litefatasto
byva ozn&ovan jako piimyslovy robot 1.generace.

|

Ful 1
pal ]
‘&}/ "K /
L 1P
-
&80
~ L300

Obr. 2-4 Schéma pfimyslového robotu QJN -020

2. 2. 2. 2 Manipulatory s pronénlivym programem

Manipulatory maji moznostippinani nebo volby programu podle dané scény ve lde
nachazeji. Tyto manipulatory projevuji Znau samostatnost a jsotizeny adaptivé
elektronickymitidicimi systémy. Jsou nazyvany roboty 2.generace

2. 2. 2. 3 Kognitivni roboty

Jedna se mechatronické systémy s moznosti vnimacianalniho rozhodovani . Kognitivpi

proces je proces vnimani, racionalniho mysleni zpapnavani. Tyto roboti fpdstavuji
v souwtasné dob Spicku ve vyvoji manipulani zaizeni. Jsou ozravany jako pimyslové
roboti 3.generace

na

—_—
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3. Uvod

3. 1 VolbaieSeni manipulatoru

PavodniteSeni manipulatoru bylo, spojeni &tého pohybu omezeného & jen o
urgity dhel s posuvnym pohybem dle obr.3-1 &ty pohyb je uskutgiovdn pomoc
pneumatického valce, fipevnéného k boku rameni manipulatoru, ktery datia rameng
manipulatoru o ufity Uhel. Posuvny pohyb je zajidvan pomocny pneumatického vajce
umisgného rovnobzr¢ s osou svislého pohybu. Nevyhodou tohoto manipuge, ustaveny
pasku skla na zasobovacilsimuselo velmi pesné. Chyby vznikléipustaveni sloupce skel
se rekolikrat znasobovali na zakladani pasku na teclgioky pas.

Z tohoto divodu byl poZzadavek pro zjednodu3eni tohi@®eni. Navrhl jsenkeSeni)
spojeni dvou posuvnych pohyb Oba posuvné pohyby jsou usktitevany pomoc
pneumatickych valc TotoieSeni je jednoduché a odstrani problémy se zakilfpddhi skla
na zasobovaci @t Chyba ktera vznikneipustaveni sloupce skel na stolku je stejna, jak¢ p
zakladani pasku na technologicky pas. Posuvné pobybmeli byt zaji¥ovany pomoc
pneumatickych valca poloha zjiBovanacidly .

| E
M

-
7

Obr. 3-1 Pavodni FeSeni manipulatoru Obr. 3-2 NovéieSeni manipulatoru
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3. 2 Normy obsazené v diplomové praci
3. 2. 1 N&izeni vliady

NV 17/2003 Sb- Naizeni vlady¢. 17/2003 Sb., kterym se stanovi technické poZzadaalf
elektricka zéizeni nizkého napi (73/23/EHS)
NV 24/2003 Sb-Natizeni vladye. 24/2003 Sb., kterym se stanovi technické pozadaa
strojni zdizeni (98/37/ES)

3. 2. 2 Fehled harmonizovanych norem
Vypis rekterych norem , které byly pouZity.

Ceska

technicka TE. Datum Véstnik UNMZ

norma / znak  vydani NazevCSN Harmonizovana harmonizace
zména EN, HD / zména CSN

Sklo ve stavebnictvi -

Zakladni vyrobky EN 14178-2:2004 12/05
CSN EN 701011 08/05 z kiemkitého skla s
14178-2 alkalickymi zeminami Cast

2: Hodnoceni

shody/Vyrobkova norma

CSN EN 388 832350 06/04 Ochranné r}Jka\_/ige proti EN 388:2003 03/06
mechanickym rizikm
CSNENISO 832503 03/05 Osobni Qchranne prasdky - EN ISO 20347:2004 03/06
20347 Pracovni obuv
CSN 01 01 3155 Svarové a pajené spoje — 9 05/98
3155 06/83 ozna&ovani na vykresech Ll = 2255

Stroje a provozy pro vyrobu,
zpracovani a Gpravu dutého

CSN EN skla - , 03/06
13042-2 278810 03/05 Bezpenostni pozadavky - b A2 o

Cast 2: Manipulani stroje pro

dosazovani

Tab. 3-1 Rehled norem
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3. 3 Patentova reSerse

ReSerSe je vhodna pro samostatného konstrukiésgynalezce z tivodu spravnéh
nasnérovani vyzkumu i wasného zastaveni investic do vynalezeckého projekitipact

existence shodného nebo podobného technickeSamni.

Podle toho, jaky €el zadavatel reSerSe sleduje, rozeznavame reSerse:

« na stav techniky pro informaci zadavatele o postednyvoji v jeho oboru

+ ke zjis&ni vyvojovych aktivit konkurerit zadavatele provedené na jejich jméno
« na stav techniky k @¥eni patentovatelnosti konkrétniho novébgeni zadavatele

+ na patentovou situaci (k zamezeni kolize) konkh&tnivyrobku nebo ieSeni

zadavatele.

Hledana slova:
e Manipuléator
e Tastanordnung, die

e Automat
* Presuvné zézeni
¢ Robot

(11) Cislo zapisu:
(15) Datum z4pisu:
(45) Datum zveejreni:
(21) Cislo pihlasky:
(54) Nazev:

14775
25. 10. 1983

25. 10. 1983

982-13539

Manipulator M 63-46 pro manipulaci s tabulovymi

polotovary * Manipulator s tabulovymi p Fedmeéty *

(51) zatideni
(22) Datum podaniifhlasky:
(73) Vlastnik:
(72) Ravodce:

(28) Pa@et vzon pri zapisu:

(55) Vyobrazeni:
T e A
!
|
= i

Obr. 3-3 Manipulator M63-46-1 [27]

Locarnské: 15-99

05. 11. 198%islo wstniku publikace: 1900/01

neuveden podle zdkona 84/1972 G

Urban Pavol Ing., A. Pridavku 8, Pre&8,Pavlov Jan

Ing., Prostjovska 60, PreSov, CS
1 Stakizeni: Zanikly dokument

Obr. 3-4 Manipulator M63-46-2 [27]

7

[27]
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4. Druhy reSeni manipulatoru na pasky skla

4. 1.ReSeni 1.
Popis:

Na obrazku vidime manipulator, pomoci kterého swalauji pasky skla z pomocné
stolu na technologicky pas. Na technologickém sgelaloupec na tabuli, ktery je viestin
pomoci dvou dorazu naist stolu. Pdatkem vSeho se pohyblivéast esune pomod
horizontalni pneumatického motoru do koncové pololsdy na sed stolu. Pomod
vertikalniho pneumatického motoru se pohybkést Fesune dsné nad sloupec paskskla.
Diky indukénimu ¢idlu,které snima pohyb oiné ocelové destky umistné na [ist
pfipevrené pomoci oténého ¢epu. Zjistime zda uz se manipulator nachazi naepakia.
Pokud ano, fisavky pomoci ejektdrprisaji prvni pasku skla, pohyblivést zajede pomo
vertikalniho pneumatického vélce &pdo horni polohy a horizontalni pneumaticky v§
piesune pasku nadietl dopravniho pasu. Nasleédjiv navrzenytidici systéem FEC30 vyS$
signal ventilu, ktery fidi vertikalni pneumaticky valec, aby sjel 40mm ésem
technologickému pasu. Nasleédajektor gestane vytviet vakuum a pasek je uveém na
technologicky pas.

Nevyhoda Péasky skla na sebe vzajefmmisobi statickou fitazlivosti, @i vyzdvizeni hrozi
Ze zvednemedkolik pasku sotiasré a zpisobi naslednou havarii.

Obr. 4-1 Reseni 1

N0

—_— —

lec
e




Em Ustav vyrobnich strdj systéni a robotiky

- - - str. 23
B DIPLOMOVA PRACE

4. 2.Resdeni 2.
Popis

Princip dopravy pask skla je totozny jako v prvnfeSeni. Stl u toho zd#izeni je
podélrgé skloren, na jedné stranje jeho vysSka je o 48mm menSi. Zde jsou pouziadilmé

piisavky. Prvni fisavka na niZsi stranje standardni a druh&ipavka na vyssi strane
piisavka skladana.

Dojde odtrzeni pasku skla od sloupce paskla. Jakmile sklo je v horizontalni poloze
mozné zaloZit pasku skla.
Nevyhoda Pri nasati skladanéisavky hrozi pelomeni skla o zbyly sloupec.

Obr. 4-2 ReSeni 2

Vyhoda F¥i pouziti skladané ifisavky nejprve psaje diky svému gthu 1,5 x pasku sklj.

je
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4. 3.Redeni 3.
Popis:

Princip feSeni je podobny jako v druhéreSeni. Pomocny t v tomto feSeni je
dvakrat zkosen (podélné &gé). Pomoctasténého podélného zkoseni v polo¥istolu jiz

polohy stolu. Druhym zkoseni je zkoseni¢pé 10mm. Toto zkoseni zadfinuje vyjeti
z doraz, tedy pokud Hsavky i ges skladanouifsavku vyzvednou o kousek pasku s
paska se uvolni a dopadne¢zma sloupec. Diky sklonu sergsune k dorazu zaklad3
obsluhy se paska skla dostane k dorazu.
Zvolil jsem toto ieSeni

Toto feSeni jsem zvolil zidrodu pouzitelnosti a furtkosti isavek, a fesnému vyrovnar
dorazi.

Obr. 4-3 Reseni 3

nedochazi k lamani pdslskla. Pasky se vyrovnavaji pomoci skladatiéayky vodorovng

[aN

a,
ni

—
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5. Volba a vypdet jednotlivych komponent
5. 1 Hisavky
Obecrt
Prisavky jsou vhodnéeSeni pro fepravu vyrobk s tiznymi hmotnostmi ,povrchy

tvary.Risavky se mohouifzptisobit pro nerovné, klenuté a Sikmé plochy s vyoZitigchu.
Pt pouziti grisavky ze silikonu je mozné pouZzii pyrob¢ potravin.

Volba gisavky:

Prisavka Hmotnost skla: My, = 578Kg
Tihové zrychleni: g=9807m/s’
Patet prisavek: n,=2
Souinitel bezpénosti s, = 4
Hustota P = 223Kg/ m®
Rozn®r pasky skla 18dmx 36dmx 0,4dm
Predpokladané vakuum p, = 40kPa

Uréeni sodinitele bezpénosti s:

Vodorovny (horizontalni)styk b) Svisly (vertika)styk

piisavka t '
]

> 2 pi svisléem pohybu P zvedani > 4 pxi svisléem pohybu  zvedani

> 4 pxi ptidavném vodorovném pohybu > 8 @i piidavném vodorovném pohybu

Objem pasky skla Vo = 229207

Hmotnost pasky skla m,, = PxV = 223%x2592= 578kg

Sila pisobici od pasky skla F.o =Mxg = 578%x9807=56,684N 1)

D, = 4xmxgxsx1000 _ \/4>< 578x9,807x4x1000 _ 60.07mm )
7% p, %N JTx40% 2

Praimér z katalogu dle firmy volinD, = 75mm
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Teoreticky nosné sila

prisavekF, D?x /4% px0,001= 75" x 71/ 4% 2566x 0,001=11337N 3)

eoreticka —

Z davodi konstrukce manipulatoru byly zvoleny dwozdilné pisavky, prvni
standardni a druhagoh 1,5 skladana. Zigodu gisavaného materialu byly zvolenyigavky
z NBR (nitrilkawtuk). NBR se pouZziva pro mastné vyrobky, pro hladg@bky (sklo) a mg
vlastnost mensich otigkna velmi hladkych povrchach.[20]

Zvolené pisavky

Parametr Prisavka VAS-55-1/4- Sklddana fisavka VASB-
NBR 55-1/4-NBR
¢. dilu: 36144 ¢. dilu: 35414
znaka /K
pohled 3D l,/f/ H\:lj/ )
jmenovita s¥tlost 4mm 4mm
pramér prisavky 55mm 55mm
acinny pramér piisavky 44mm 44mm

konstrukce

provozni medium
okolni teplota
odtrhovaci sila
70%vakuu
upewiovaci zavit
upevreéni prisavky
pripojeni vakua
tvrdost Shore
informace o materialu
zavitovécasti
informace o materialu
piisavky

fipojeni vakua shora
kruhovy, standardni
atmosféricky vzduch
-20 - 80°C
106 N

G 1/4
G 1/4
G 1/4
73
Zinkovy tlakovy odlitek

NBR( nitrilkauuk )

pripojeni vakua shora
kruhovy, neéch 1,5 nasobny
atmosféricky vzduch
-20-80°C
106 N

G 1/4
G 1/4
G l/4
73
Zinkovy tlakovy odlitek

NBR( nitrilkaucuk )

Tab. 5-1 Risavky 55mm [21]
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Parametr Pfisavka VAS-75-1/4- Skladana fisavka VASB-
NBR 75-1/4-NBR

¢. dilu: 36144 ¢. dilu: 35415
znaka )\
pohled 3D l/ \j\:%) /J

N 7/
Jmenovita sétlost 4mm 4mm
Pramer prisavky 75mm 75mm
Ucinny pramér piisavky 60mm 60mm

Konstrukce

Provozni medium
Okolni teplota
Odtrhovaci silaip
70%vakuu
Upeuiovaci zavit
Upevreni piisavky
Pripojeni vakua
Tvrdost Shore
Informace o materialu
Zavitovécdasti
Informace o materialu

piisavky
Tab. 5-2 Risavky 75mm [21]

pipojeni vakua shora
kruhovy, standardni
atmosféricky vzduch
-20-80°C
197 N

G 1/4
G 1/4
G 1/4
73
Zinkovy tlakovy odlitek

NBR( nitrilkaucuk )

piipojeni vakua shora
kruhovy, neéch 1,5 nasobny
atmosféricky vzduch
-20-80°C
197 N

G 1/4
G 1/4
G 1/4
73
Zinkovy tlakovy odlitek

NBR( nitrilkaucuk )

Prisavky jsou zvoleny dvojiho rozmu, pro mensi pasky skla 60-80mntkyi je
pramér 55mm a pro $ku 90-360mm jsouiisavky o piméru 75mm. Rozdilny @mer pasky
skla je z dvodu malé bezpmosti u gisavky 55mm, proto jsem zvolil vi#nou Fisavku. Bi
manipulaci pasky skla sefipavka vyméni pomoci stranové Kigé, vynmeéna nenicasow
narana. Risavky je mozné figsouvat pomoci drazek v maniptia liStt o 200mm blize
Timto docilime siézeni fisavek pro spravné odlistovani pasky skla.
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5. 2 Proudovy Ejektor
Obecr:

Princip funkce
Stlateny vzduch je fiveden do vstupniho otvoru ejektoru. V zuzer]ém

praméru trysky se zvysi rychlost proudu vzduchu. Na ugst tento vzduch strhavéastice
vzduchu z prostoru a unasi je za sebou. V prostarbrdlem mimo proud vzduchu se spizi
tlak a hrdlem je do komorytigavan vzduch. Proud vzduchu z trysky spodez prisavanymi
castékami odchazi otvorem ven z ejektoritep tlumE vzduchu. [20]

N

Typy - jednostuipovi ejektor
— vicestupvy ejektor

Navrh :

U ejektoru VAS-55-1-4-NBR vychazime z grafu obr,9zZe dosahnoutipprovoznim
tlaku p 0,40Mparakuum -0,57 MPa. Z druhého grafu obr. 5-Zteyne, Ze fi vakuu -0,57
MPa dosahneme objemovéhaijoku Q, = 5 I/min. Maximalni vakuum tohoto ejektoru|je
80% tedy -0,85 MPa.

-09 T 70
l_cﬁ ML BN
| /2 aVinn S AN
07 ) =
| E ™,
3 ‘
RRREp/ - N
2 . /. =] 40
= *’ 1] vAD-3/8 E p
| g /H { ' =~z N
' ﬁ/ 7] VAD-1/4 =| 30 ~ \\ [1] vAD-3/8
-03 WAK-1/4 ) f‘E\ \ .
) 20 == . |l YAD-1/4
02 47 (3] vAD-18 I3 \‘\;\\ VAR-1/4
T .
-01 % T II\.I.-;.'[: M5 L ] '““'-u-,,_‘_&:‘ e E VaAD-1/8
0 o “““E-; [4] vaD-Ms
D123 45678 910 02 -D4 -06 -D8
p [bar] p [bar]

Obr. 5-1 Vakuum Ap v zavislosti tlaku p [21] Obr. 5-2 Piitok gn v zavislosti na vakuu p [21]
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Zvoleny ejektor VAS-55-1-4-NBR-36144

¢. dilu: 9394

- znaka ejektoru 1| ~~ |3
G

2|
Obr. 5-3 Znatka Ejektor VAS-55-1-4-NBR [21]

Obr. 5-4 Ejektor VAS-55-1-4-NBR [21]

parametr hodnoty
Jmenovita sétlost, Lavalova dyza 1 mm
Montazni poloha libovolna
Charakteristika ejektoru vySSi vakuum
konstrukce Tvar T
Provozni tlak 1.5-10 bar

Max. vakuum 80 %
Provozni medium filtrovany stlateny vzduch
Teplota medium -20 - 80°C
Teplota média -20 - 80°C

Typ upevrni praichozi dirou
Pfipojeni pneumatiky 1 G1/4

Pripojeni pneumatiky 3 G1l/4
Pripojeni vakua G1/4
Upozorreéni k materialu Prosteé ¢di a PTFE
Informace o materialu pouzdra Hlinikovy tlakovy odlitek

Tab. 5-3 Parametry ejektoru [21]

5. 3 Pneumaticky valec

Obecre:
Pneumatické valce aeného provedeni jsou nejroEsEjSimi  prvky pouzivanym|
k uskuténéni linearniho pohybu gimocary vratny) v piimyslu. \EtSina konstrukci vychaj
ze dvou zakladnich typ

Jednnné valce — fivod stl&eného vzduchu je pouze na jedné stran

Dvajinné valce —fivod stldeného vzduchu jefiyadken z obou strah

Navrh pneumatického valce

Pracovni tlak p, = 06Mpa
Hmotnost skla my,, = 5,78016&Kg
Atmosféricky tlak Pam = 10kPa

Potet zdvihu za minutu ~ n, =3min™

Vnitini praimér hadice d, =4mm

p
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5. 3. 1 Vertikalni valec DSN - 25- 400 - PPV
¢. dilu: 32300

==

i I

Obr. 5-6 DSN-25-400-PPV [21]

Obr. 5-5 Znatka DSN-25-400-PP\[21]

Vyska svislého valce H, =400mm
Hmotnost konstrukce m,,, = 56526Kg
Celkova hmotnost m,, =1057Kg
Délka hadice H,_hadgice = 300mm
Sila proti pohybu pistu F., =m,xg=1057%x9,807=103659N 4)
2
Teoretickou pimer valce D= Fo x4 = /ﬂx 25 =153mm (5)
F, x4 06x4
) , o %D * 7% 257
Sila vyvozena pneumatickym valcerk, = p, X =04x =1963N (6)
Teoreticky koeficient zatizeni F 111741
k., = - x100= L =0,5692 (7)
(= 1963
F 111741
Koeficient zatizeni k, =—x100= =0,4516 8
F 2474 ®)
Primérné spateba vzduchu
Qo= 14xD*xm/4xH x(p+01)xn _ 14x 25° x 71/ 4% 400x (0,4 + 01)x3 _ 4’123|_.(9)
10° 10° min
Spoteba vzduchu dana objemem haditvgdu vzduchu
Qupns = 14xd,*xm/4xLx pxn _14x 4% x 71/ 4%x300% 04%3 - 0,063: I. (10)
10° 10° min

Okamzita maximalni spiba vzduchu

2 2
Quarss = 14x D" x n/i;svx (p+1)x60 _ 14%25°x 71/14;: 25% 05x60 _ 5'1541m|.n(11)
[
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5. 3. 2 Horizontalni valec DSNU-25-500-P-A
C. dilu: 35192
[[]:::I
| |
Obr. 5-7 Znatka DSNU-25-500-P-A [21]
Obr. 5-8 DSNU-25-500-P-A [21]
Vyska horizontalniho valce H,, =400mm
Hmotnost konstrukce =1057Kg
Hmotnost skla My, = 578K
Celkova hmotnost m,, =1635Kg
Délka hadice H i hadice = 300mm
Sila proti pohybu pistu F., =m, xg=1635%x9,807x 0,2xcos0) =3206N (12)
2
Teoretickou pitmér valce D,, = F x4 - |7x25 =1010mm (13)
F,x4 \ 04x4
) , o %D * 7% 257
Sila vyvozena pneumatickym valcerk, = p, x = 04x =19634N (14)
F 3206
Koeficient zatiZenf K, =—x100=—"— =01632 15
F 19634 —— (15)
Koeficient zatizeni F 3206
k, =—+x100=—--—=0129 (16)
F 2474 ——

Primérné spateba vzduchu
o = 14xD?*xm/4xH x(p+0l)xn _ 14x25 x1/4x500x (04+ 01)x3 _ 515 |
e 10° 10° “min (7)

Spoteba vzduchu dana objemem hadiwpdu vzduchu

_14xd, 2 xm/4xLx pxn _ 14x4%x77/4x300% 04%3 I
= = 0,063—
Qh hadice — 105 105 min (18)

Okamzita maximalni spitba vzduchu
_14xD*x7/4xvx(p+1)x60 _ 14x 25" x 77/4x 25x 05% 60 _ I
Qh okamzita — 5 H (19)
10° 10 min
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Parametr Vélec svisly-DSN-  Valec vodorovny- DSNU-
25-400 PPV 25-500-P-A

Zdvih 400mm 500mm

Pramér pistu 25mm 25mm

Zavit tlumeni M10 x 1,25 M10 x 1,25

Tlumeni PPV: nastavitelné P: pruzné tlumici krouzky.

Montazni poloha
Odpovida norm
Konec pistnice
Konstrukce
Snimani polohy
Varianty
Provozni tlak
Provozni rezim
Provozni medium

Ttida odolnosti korozi
KBK

Okolni teplota

Energie narazu

v koncovych polohach
Teoreticka silaip 6
barech, zgtny chod
Teoreticka silaip 6
barech, dofedny chod
Pohybujici se hmotnostip
zdvihu Omm

Prirastek hmotnosti na 10
mm zdvihu

Zakladni hmotnostip
zdvihu O mm

Prirastek hmotnosti na
kazdych 10mm zdvihu
Typ upevrni

Pripojeni pneumatiky
informace o materialu
tésreni

informace o materialu
pistnice

informace o materialu
trubky

pneumatické tlumeni
na obou stranach

desky na obou stranach

libovolna libovolna
ISO 6432 CETOP RP 52P, ISO 6432
vngjSi zavit vngjSi zavit
pist, pistnice pist, pistnice
bez pro cidla
Jednostranna pistnice Jednostranna péstnic
1-10 bar 1-10 bar
dva@jnny dvoginny

VysusSeny vzduch, VysuSeny vzduch, mazany
mazany nebo nebo nemazany

nemazany
2 2
-20 - 80°C -20 - 80°C
0.3J 0.3J
2474 N 2474 N
2945N 2945 N
719 719
11g 119
238 g 238 g
69 649

piislusenstvim
G1/8
Hlinik legovany pro
tvéteni, bezbarvé
eloxovani
NBR-U(PU)

piislusenstvim
G1/8
Hlinik legovany pro
tvéteni, bezbarvé
eloxovani
NBR-U(PU)

Vysoce legovana Vysoce legovana nerezova
nerezova ocel ocel

Tab. 5-4 Parametry pneumatickych valé [21]
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Vyrovnani uhlu u vodorovného pneumatického valcez @gvodi negesnosti p
vyrob¢ a také zdvodu dlouhého nastavcergn pozadovanym pracovnim zdvihgém
pneumatického valce.Vyrovnani rtepnosti je pomoci pruzné spojky FK-M10x1,25 — 6340.
Pruzné spojka FK, jak je Wtlv tab. 5-5 umaoiuje vyrovnani radialnich a thlovych odchylek
(chyba souososti).

¢. dilu: 6140

Obr. 5-9 Pruzna spojka FK [21]

velikost M10x1,25
radialni odchylka +/- 0.7mm
vyrovnani uhlu +/- 4 deg
montazni poloha libovol.

vngjSi zavit M10x1,25

pripojeni zavitem vnitini zavit M10x1,25

tiida odolnosti korozi KBK 2
hmotnost vyrobku 210g
upozorrgni k materialu prosté nédi a PTFE
informace o materialu ziky pcel .
pozinkovano
Informace o materidlu pouzdra Ocel, pozinkovano
Informace o materialu Kloubové hadice Ocel pozinkovano
informace o materialu kulovéhepu Cementani ocel
informace o materialu kulového podlozky Cemeéntacel
Informace o materialu matice Ocel, pozinkovano
Informace o materialu pouzdra Ocel, pozinkovano

Tab. 5-5 Parametry pruzné spojky FK [21]

Pro upevsni svislého pneumatického valce jsem zvolil kloutwvhadici SGC
M10x1,25. Kloubova hadice umidje sférické upewni valce pomoci sférického lozisKa,
upewiuji se na zavit na pistnici. Nevyzaduji udrzbu didlymbinaci materialu ocel/PTFE|-
s bronzovou tkaninou v kyvném lozisku.

Obr. 5-10 Kloubova hlavice SGS-M10x1,25 [21]
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Parametr

kloubova hlavice SGS-

M10x1,25 - 9261
velikost M10x1,25
vyrovnani uhlu +/- 13deg
monté&zni poloha libovolna
Odpovida norm CETOP RP 103P
Pripojeni zavitem Vnitfni zavit M10x1,25
Trida odolnosti korozi KBK 2
hmotnost vyrobku 70g
Informace o materialu hlavice Ocel, pozinkovano
Informace o materialu lozZiska Bronz, PTFE

Tab. 1-6 Hodnoty kloubova hlavice SGS-M10x1,25

5. 3. 3 Vypaet dynamiky pohybu pistu
Pro pohyb pistu poiati pasky skla uvazujeme fet¢h pohybech zrychleném pohyi
rovnomeérném pohybu. Tyit pohyby ( véase §- ty, t1- to to- t3) Si rozebereme déech situac
které nastanou porigati skla ( vyzdvihnuti pasky skla, posun paskia sta technologick
pés, zaloZeni pasky skla).

Vertikalni pohyb sirem vzhiru:

- zobrazeni sil na prvku
- vyjadtim si pohyboveé rovnic
- vypocet potebného tlaku

toy — 1Ly -
Y X:0
Y: I:pl"stu - Fgl - I:g—sklo =ma
Fp?gtu [20]
Fosws =1115N
%X
t, —t,:
Fo X :9 .
Y pistu - Fgl - I:g—sklo = O
FQ*SRLO ~
Foisw-2=103,499N [21]
t2v _t3v :
Obr. 5-11 zobrazeni sil na X :0
prvku — vertikalni pohyb ]
Y Fpistu - Fgl - I:g—sklo =~-ma [22]

Foous =957315N
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Obr. 5-12 Graf zavislosti¢asu a rychlosti—
vertikalni pohyb smérem vzhiru
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Obr. 5-13 Graf zavislosti¢asu a polohy-vertikalni
pohyb smérem vzhiru

S
247
L, =— =0,503Mpa 23
pprovoznl 1 TTX 0'01252 p [ ]
Szvuxt=t=>
Vv
003 -
1H — E = O’ S H = t3H [24]
034
=—— = 226s 25
= 015 [25]
t, =t, +t,, +t;, = 226+ 02+02= 262s [26]
v _ 015 m
=-=—"-=075— 27
alH t 0’2 2 [ ]
Foisus = Fg1 + Fgosuo T Ma=108256N [28]
Fo i 1115
P = pistu-aktualn i — — 0,227M a 29
provozni-h S 77X 0,01252 p [ ]

Nastavuji na Skrticim ventilu na pistu nastavgiad, Mpa
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Horizontalni pohyb- zasouvani valce

X Fsttu

Ft

- zobrazeni sil na prvku
- vyjadiim si pohybové rovnic
- vypciet potebného tlaku

ton —

X:-F, + Fpl’stu = ma

Poloha(m)

500

FQE

Obr. 5-14 Zobrazeni sil na prvku
horizontalni pohyb

Y _ng - Fg—sklo = O

Foisu-a = 44,328N

Fgfgkto

tlh _tzh :
X:-F, + Fpl’stu = ma

Y: _FgZ - Fg—sklo = O
F

=32,065N

pistu-5

L, — o -
X:-F, + Fpistu = -ma
Y : _ng - I:g—sklo = 0

Fpisw-s =19,76N

400

300

to

[30]

[31]

[32]

T

200

100

/,,

0,5

1

1,5

2

s"“fo

25 3 Ccas(t
05 1 15 2

Obr. 5-15 Graf zavislosti¢asu a polohy-
vertikalni pohyb smérem vzhiiru

2.9

Obr. 5-16 Graf zavislosti¢asu a
rychlosti-vertikalni pohyb smérem

Cas(t
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S=vi=t= s
Y
003
tlh = E = 0,155 tlh = t3h [33]
044
t, =——=293s 34
» =015 9 [34]
S=t, +t,, +t;, = 015+ 293+ 015= 323s [35]
v _ 02 m
=—=——=075— 36
% = = 0rs : [36]
[35]
Fosues = Ma+ (Fy, + Fy_g,)02=1635% 075+1635% 9,807 0,2 = 44,328N
Foi i 44,328
P = pistu-aktualn i — y — 0,038V| a 37
provozni-2 S 7T 0,01252 p [ ]
Nastavuji na Skrticim ventilu na pistu nastavirk 62090 Mpa. [38]

Vertikalni pohyb sirem dolu

Tento pohyb j&izen pomoci automatu FEC 30. Pokud by jsem uvazostjném
zrychleni a zpomaleni jako ¥ipadt zasouvani pistu. Sila pistu v tomtépacE pasobi

opané nez je pohyb pistu, gravitai sila je ¥tSi nez sila pistu.
- zobrazeni sil na prvku
- vyjadiim si pohybové rovnic

to—t,:

X:0
Y: _Fpl’stu + Fgl + I:g—sklo =ma
F pistu
Fpl,Stu =-95,731N
—=Y -t
X:0
F91 Y _Fpl’stu + Fgl + Fg—sklo =0
Fos = ~103,499N
Fg*gkto
t, -1,
Y .
Obr. 5-17 Zobrazeni sil n¢ X:0
prvku horizontalni pohyb 2 Y: —FpiStu + Fgl + Fg_Sklo =-ma
F -1115N

[39]

[40]

[41]
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5. 4 Magnetickacidla

Magnetickacidla snimaji magnetické pole permanentniho maguoetistného Vv
pistu valce a tim vlastmegimo také polohu pistnice.
Magnetickacidla se pipeviiuji mechanicky v mistpozZzadované polohy sepnuti, do dra
pohonu nebo pomoci upgwaci sady. Jakmile pist pohonu dosahne této pploimni se
stav spinaciho signalu. Tento standardizovany binaignal je propojen n&ps volr¢
programovatelnym automatem PLC a pouZiva Sedni procesu. [21]

Zvolil jsem magnetickéidlo SME-8M-DS-24V-K-2,5-OE. Z

.-"-.'-" _:\\u
I
e -""-'.-' ] o .-"f.-:-'"'--
¢. dilu: 543862 S
«f';ﬁ ﬁf’j
e e L - /
[@‘I"\_ Bk PL ) )
P Obr. 5-18 Magnetickécidlo [22]
-

Obr. 5-19 Znafka ¢idla [21]

Cidlo SME-8M-DS-24V-K-2,5-OE
SME - magnetick@&dlo, jazyckové relé
8M - pro drazku T, nasazuje se shora
DS - spinaci, 3 vo&k
24V - 24V DC
K — standardni
2,5 — délka vedeni [m]
OE - volny konec kabelu

Toto ¢idlo s jazgkovym relé bylo zvoleno pro valec DSNU-25-500-P-fe vhodné pr
pohony z draZzkou 8Cidlo je pfimontovdno pomoci upéevaci sady SMBR-8-25 Klesu
valce a dotaZzeno pomoci

¢. dilu 175096

Obr. 5-20 Upevinovaci sada SMBR-8-25 [21]

rky

A
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Parametr

Cidlo SME-8M-DS-24V-K-2,5-OE

Rozsah provozniho né&gp DC
Rozsah provozniho nagp AC
Spinaci vystup

Funkce spinaného prvku

Max. vystupni proud

Délka kabelu

Elektrické gripojeni

Ttida odolnosti korozi KBK
Konstrukeni tvar

Odolnost zkratu

Princip nmefeni

Vlastnost vedeni

Ochrana proti fepélovani
Ukazatel polohy sepnuti
Vypinacicas

Doba sepnuti

Max. vystupni proud v upéevacich
sadach

Max. spinaci vykon DC

Max. spinaci vykon AC v upéevacich
sadach

Max. spinaci vykon DC

Max. spinaci vykon DC v upéwvacich
sadach

Zbytkovy proud

Pokles nagti

Odolnost petizeni

Znatka CE (viz gihldSeni o shat)
Stupe kryti

Okolni teplota i pohyblivém
prodlouZeni kabelu

Okolni teplota

Povoleni

Dotahovaci moment
Hmotnost vyrobku
Opakovatelna igsnost sepnuti
Smer vystupu gipojeni

Typ upevrni

Upozorreéni k materialu
Informace o materialu pouzdra
Informace o materialu plaSkabelu

Tab. 5-7 Hodnoty magnetickéhdtidla SME

5-30V
5-30V |
S kontaktem, bipolarni
spéna |
500mA
0.2 — 10m |
3 vodie kabel
3 |
Pro T-drdZku
ne |
Jaz§kové relé
standart |
ne
Zluta LED |
<=1ms
<=1ms |
80 ba

10 VA |
2.4 VA

10 W |
2.4 W

0 ba |
15V
Neni k dispozici |
Podle smirnic EU-EMC
IP65, IP68 |
-5-80°C

-5-70°C |
C UL us — Recognized (OL)
C - Tick
0.6Nm
29.8¢g
+/- 0,2mm
podélré
S moznosti nasazeni do drazky shora
pevre piiSroubovana
Prosté midi a PTFE
PA vysoce legované nerezova ocel
PUR
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5. 5 Uprava stlaeného vzduchu

Filtrace - Atmosféricky vzduch nasavany kompresorem obsamgchanické rigstoty a
vlhkost ve skupenstvi plynném (vodni para). Pokudjdel ke slogeni vody 4

kompresorového oleje vznikne velmi lepkava latkéer& muze P ztvrdnuti zabranif

vzajemnému pohybu jednotlivych s@sti. Také mechanické ¢istoty (kovovécasti trubek

Glomky €sreni) pisobi na jednotlivé prvky pneumatického obvodu. 3é89% vSech poruch

piipad& na nevhodné filtrovani steného vzduchu.

Pfrimazavani stkéeného vzduchu- mazani je prové@to pomoci maznice, které rozpra§
davku oleje proporcion&nk protékajicimu objemu stlaného vzduchu. Jejich st@sti je
regulani klapka, kterd v zavislosti natgpoku meéni prifez konstantni rychlost bez ohledu
jeho pitok. Proud vzduchu, ktery jefigadén na vstup maznice, selddo dvou proudu
Prvni proud jde f& regul&ni klapku na vystup, druhy proud jdéep zgtny ventil zgt do
nadobky s olejem. [14]

Byla navrzena maznice MSB6 — 1/2 : C3 N3 M2 - WP
- 6 — Stka 62mm

M2- kovova nadobka
Rada MS — kombinace 8 —
« rucni spinaci ventil
. redukéni ventil s filtrem
 Mmaznice

« upewiovaci uhelnik
¢. dilu: 531029

Znatka filtru

®

<>__:

Lrow

{8

Obr. 5-21 Znatka MSB4 — 1/8 FRC:/6 M1 [21]  Obr. 5-22 3D pohled MB4 — 1/8 FRC:/6 M1 [21]

uji

na
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Parametr hodnoty
pneumatické fipojeni G 1/2
konstrukce reduii ventil s filtrem a manometrem

reduk¢ni funkce

upevreni
montazni poloha
jemnost filtru
[um]
ochrana nadobek
odpou&ni kondenzatu
zabezpéeni ovladani
regul&ni rozsah
[bar]
ukazatel tlaku

Tab. 5-8 Parametry filtru [21]

5. 6 Indukéni ¢idla

Indukeni cidla jsou vysilée signalu, které bezdotyké&wachyti funkni pohyby straj

a prevedou je na elektricky signal.

Vysila¢ detekuje nebo zji%lje vSechny elektricky vodivérgdnety, které projedod
polem vysokofrekvetniho magnetického oscilatoru nebo v tomto péhtavaji, aniz by s

proporcionalni standardni maznice
vytvéreci olejovou mlhu
s kompenzaci napajeci tlaku
se sekundarnim odtranim
se zgtnym odwtranim
konstantnim vystupni tlak
piislusenstvim
svisle + 5°
40(tridacistoty vzduchu na vystupu 3. 7.
dle ISO 8573-1)
ochranny koS z plastu
automaticky
otocna hlavice s integrovanym zamkem
0,3...7

manometr

piednet dotkl ¢idla. Indulkéni ¢idla funguji bezdotyko¥:.

Princip funkce

Jakmile se k aktivni ploSe indékiho ¢idla priblizi v rozsahu uvedené spinaci vzdalen

kovovy predmet, cidlo se aktivuje.

1 — nBfici deska
2 — aktivni plocha
3 — mefici deska

-:L‘>@-=ﬂ:
7]

Obr. 5-23 Rozsah indukniho ¢idla[21]

11%

psti
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5. 6. 1 Spodni dojezd

Pro indikaci pohybu ManliStyip pojezdu na sloupec skel bylielba zvolit indukni
¢idlo velmi malych rozraru ,aby se veSlo do U profilu Manlisty, nezavazelusluze pi
manipulaci se strojem. Zvolil jsem tediglo indukéni KS95 C1228-PNP od firmy Kotlin.

< 12 >
6 1.5
- —p
\ 4
Wi
o — @
] T
_ o~
Bghis
Obr. 5-24 Znafka KS95 C1228-PNP [21] + L L

Q

Obr. 5-25 Realny pohled KS95 C1228-PNP [21]

Typ KS95 C1228-PNP

Napajeni DC %-DRAT(10-30V)

Tvar pouzdra Kvadrovy |
Pramér (rozmer) pouzdra 7,5x12x28

Typ montaze Vesta¥ny |
Jmenovita spinaci vzdalenost Sn 2,5mm

Zajisena vzdalenost Sa 2,2mm |
Funkce PNP spinaci

Jmenovité napéajeci n&gp Ue 24V DC |
Napajeci nagti Ub 10-30V DC

Ubytek nagti Ud i le < 3,5V |
Jmenovity pracovni proud le 140mA

Proud naprazdno lo < 5mA |
Opakovatelnost R < 8%

Diferencialni draha H < 15% |
Cetnost pracovnich cykif 1000Hz

Kategorie uZiti DC 13 |
Stupei ochrany krytem IP 67

Provozni teplota okoli -20+85°C |
Ochrana proti zkratu Ano

Ochrana proti fepolovani Ano |
Indikace funkce Ne

Prvek pro nastaveni Sn Ne |
Material pouzdra Pvc-Caw

Tab. 5-9 Parametry indukéniho ¢idla [21]
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Indukeni cidlo sepne, pokud se ve spinaci vzdalenosti nadtéziV tomto gipact
nebylo mozné fipevnit indukéni ¢idlo na ManlisStu . B svislém pohyh doli, by se ndla
ManliSta zastavit vésné vzdalenosti nad sloupcem skel. Inghikcidlo nema jak sepnou,
Zadny pohybujici kovovy iepdmet se nedostane, do spinaci vzdalenosti itwilio ¢idla.
Pouzil jsem tedy kombinaci indékiho a dojezdové kladky. Jak je #idna Obr.5-26
mechanick&éast pouzdra jeffpevrena na otdném cepu. Ri svislém pohybu sgrem doh
Manlisty, se koléko dostanedsné nad sloupec skel a pomalu séneastl&ovat. Na opané
strart mechanické&asti ¢idla je plochacast, ktera pejizdi ges spinaci plochu indakiho
cidla.

o 3 Parametry Hodnoty
(j__ A4 AN E dpp 0,63 mm
Jouk : Dmp 3,87 mm
T Lop 15,9 mm
£ Snp 9,04 mm
!_/ FNp[N] 18,3
o Lo Cp[N/mm] 1,73
’ .. ¢islo T390
Obr. 5-26 Pomocny pohled pruziny Cenova skupina I

Tab. 5-10 Parametry pruziny

Dp = tlougka dratu

Dmp = stedni pimér pruziny

Lop = délka pruziny ve volném stavu
Shp = deformace v plthzatizeném stavu
Fnp = sila vyvinuta pruzinou (N)

Co = tuhost pruziny (N/mm)

Obr. 5-27 Realny pohled konstrukce mechanickéasti ¢idla
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5. 6. 2 Dojezd do horni polohy

Pro indikaci pohybu manlisSty( pomoci pneumatigkéla’xbce) pro dojezd do pateni
polohy jsem zvolil induéni cidlo, valcového tvaruCidlo je upevino z b@ni strany
k hlinikové profilu pomoci drzakuCidlo snima obech pohyb kovové satastky, v tomtd

piipadt snima pohyb manlisty.

M2kl

55

=
(=]
o=
=l
B

=

\
Q 0 O

Obr. 5-28 Znatka- KS95 C012-U-PNP [ 23]

Obr. 5-29 Realny pohled - KS95 C012-U-PNP [23]

Tab. 5-11 Parametry - KS95 C012-U-PNP [23]

Typ

KS95 C012-U-PNP

Napajeni

Tvar pouzdra

Celkova délka sninta

Tvar pouzdra

Pramér (rozmer) pouzdra
Typ montaze

Jmenovita spinaci vzdalenost Sn
Jmenovité napajeci nép Ue
Zajistna vzdalenost Sa
Napéjeci nagti Ub

Ubytek napti Ud i le
Jmenovity pracovni proud le
Proud naprazdno lo
Opakovatelnost R
Diferencialni drdha H
Cetnost pracovnich cyklf
Kategorie uziti

Stupe ochrany krytem
Provozni teplota okoli
Ochrana proti zkratu
Ochrana proti fepolovani
Indikace funkce

Prvek pro nastaveni Sn
Material pouzdra

Pripojeni

DC 3/4-DRAT(10-30V)

Vélcovy
55mm
VALCOVY
M12x1
VESTAVNY
2,5mm
24V DC
2,2mm
10-30V DC
< 3,5V
140mA
<5mA
< 8%
< 15%
1000Hz
DC 13
IP 67
-25....+85°C
Ano
Ano
Ne
Ne
CuZn NIKLOVANY
KABEL 2m
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5. 7 Konstrukce Manipulatoru

Pro konstrukci manipulatoru jsem zvolil hlinikovéofily specialnich tvar od firmy
Aluteckk. Rednosti &chto hlinikovych tvaru spidva v jednoduché montazi aniz by by
vyZzadovano specialnich nastrojnebo sveeni, jednoduchosti realizace a rychlo
Jednoduchost spojeni d@igluSenstvi dovoluje snizovat nakladycasy vyroby(i pes \&tSi
vstupni naklady), zaroviezartuje velkou pevnost jako sk@ané konstrukceiP vysokeé
slozitosti konstrukce je Al konstrukce ley®i nez sviovana konstrukce.Diky Siroké 3Ska
produkti a dophkt je mozné sestavit jakoukoliv konstrukci. Pro sw@riabilnost je mozn
konstrukci kdykoliv rozebrat,vylepSit a &pé slozit.

Pro konstrukci manipulétoru jsem zvolil profily 880, 45 x 90 a dopljici prvky.

Obr. 5-30 Profil 45 x 90 [25]

[ ]{ U—K'JJ,;L[ ) . ked 104500
@,w _"I"l ﬂﬁ - Hmotnost 7,606 kg/m

Obr. 5-31 Profil 90 x 90 [25]

—

O TP - ked 109090

— o . - Hmotnost 4,11 kg/m
J «r:}ﬁ’/"\kﬂy ]

E]J. ﬂ |J|"I_T_k|fﬂ

Obr. 5-32 Matice M8 [25]
@ - kod 210800
Druhy montéze které byli zvoleny v konstrukci mangtoru

Obr. 5 -33 Vkladani pruzin [25] Obr. 5-34 Spojenpies profil [25]
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Obr. 5-35 Spojeni do drazky [25]

Obr. 5-36 Spojeni KizZe [25]

5. 8 Konstrukce zasobovaciho stolu

Pro vykonavani spravné funkce manipulatoru jsemahilopomocny zasobovacitdt
Zvolil jsem feSeni, které odpovida konstrukci manipulatoru. ekta délce 1975mm, i§e
450mm, vySce 550mm zcela pastge velikosti maximalni rozeru pasky skla. Material pr
vrchni ram stolu jsem zvolil jekl o rozimech 60mm x 40mm, na nohy stolu jsem pouzil
o rozmérech 40mm x 40mm, na dorazy pasku skla jsem zyedil o rozmérech 40mm
20mm a 60mm x 30mm.

Stolek je zkosen podé&miiblizné v polovirg. Zkoseni podélné umdije vyrovnan
rozdilnych vySek fisavek Standardni a 1,5¢oh prisavky. Standardniffsavka a 1,5 ®&ch
se liSi 0 18mm, to znamena zkoseni 18mm na déRmBiZ Zvolil jsem tedy podélné zkosq
42mm. Pomoci induiai ¢idla a zkoseni dosednottigavky a manliSta ve stejny okamzik
sloupec skel. Pomoci skladanfispvky nejdive odtrhneme pasku skla po Urévezhrani

sklonu stolu a az pstse paska vyzdvihne. Stolek je zkosen takkosé 10mm. Zkoseniji

umo#iuje, aby sloupec skel byl vzdy na dorazu, nebylbghot Zadné pidavné zéizeni.
Vystredni pasky skla pod manipulator z#ji§i dorazy. Jeden na ustaveni polq
v pficném snéru a dva na ustaveni v podélnémésm ZajiS€ni polohy dorazu je pomo
Excentrické p&ky 04232 z hlinikové slitiny EN AC-46200. Excenkiri p&ku upneme fes
Sroub M8 na upeiovaci kamen mezi vodici liSty.
Pohyb Manlisty srem doti zaji¥uje svisly pneumaticky valec. Pokud Manli
s prisavkami dojede nad sloupec skel, mechani¢&st a indukni ¢idlo zastavi pohyl

Manlisty snérem doh. Jakmile vSak se nenachazi na zasobovacim staleazpaska.

Mechanickéacast a indukni cidlo se vysune do prostoru kde se nachazi ovalmgrotedy|
nenachazi se zde Zzadna paska, neni moznost jakdgpaulo indukni ¢idlo. Ovalny otvor je

ekl

ni
na

hy

.
Cl
C

ta

UR

A4

pojistka, aby fisavky nevyzdvihovali cely 8t Manipulator ¢eka,az obsluha zalozi dajsi

pasky.
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Obr. 5-36 Vykres zkoseni pasky skla

Obr. 5-38 Stolek

Obr. 5-39 Excentrické pa&ka 04232
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5. 9 Kluzné pouzdra DryLin

Pouzdra DryLin jsou bezudrzbova a bezlubfiiddinearni loziska. Hlavni vlastnos
zahrnuji tuhost, stalostwi necistot a odolnost proti vaf chemikaliim, teplu a naram.

Porovnani kuli¢kovych a DryLin pouzder.

Vyhody:
- suchy provoz
- snizeni hmotnosti
- pro aplikace s kratkym posuvem
- samomazné
- tichy chod
- odolné proti opdebeni

- odolné proti korozi

- odolné proti naraam a vibracim

- nizké koeficientyieni

- vysoka staticka unosnost

- mozné vysokeé rychlosti a zrychleni

Obr. 5-41 DryLin [19]

dB dB

Kulickové

Speed Speed

Obr. 5-41 Graf srovnani vyvoje hluku [19]

Line&rni kluzn& loZiska maji k dispozicttéi dotykovou plochu, coZz vede k mensij

mu

povrchovému tlaku.Pouzdra DryLin nejsou zavisladééce pojezdu, je mozné pouZzit pro

kratké posuvy.Oproti valivym loZiskn nedochazi k Zzadnému mechanickému valeni, tug
pohyb velmi tichy.

iz je
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Pouziti

Kluznd pouzdra DryLin RJUM-01 - 20 jsem zvolil pnedeni vertikalniho
horizontalniho pohybu manipulatoru. Pouzdra jsolisaaana do hlinikové profilovéh
materialu 45mm x 90mm . Pro svisly i vodorovny pohg pouZzitou dvou vodicich diyo
praméru 20mm rovnobzné vzdalenych 270mm. Na z vodicichite umisén par kluznych
pouzder vzdalenych 110mm.

RJUM-01-20

R- uza¥ena
J -iglidur J
U - kluzna vlozka
M - Metrické
01 — Standardni
20 - ptimer

Obr. 5-43 RJUM — 01 — 20 [19]

45

e e i
e

L

| |

)

I'| Obr. 5-44 Vykres RJUM — 01 -20 [19]

Obr. 5-45 Rozlozeni pouzder DryLin [19]
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5. 10 Energetickéretézy

Pro rameno manipulatoru jsem zvolil energetititgz Easy
Chain. Easy Chain je dostupny ve dvou verzich. ¥ gmxni ,E" je
kabel a pneu hadice vloZen z&8ku a verzi ,,Z*.Jednim z hlavnich
znaki Easy Chain je zkrdcend instald doba a optimalni pruznost.
vali niz8i tuhosti neni Easy Chain vhodny pro aplikasvelmi
vysokym zatiZzenim. Pro aplikaci v manipulatoru jsewolil Easy
Chain ve verzi ,,.Z" tedy zevnit Easy Chain je moZzné snadno plnit
bez nutnosti otevirani a zavirani vik energetickélizu.

Montazni rozniry

e Al = Pohyblivy konec

e A2 =Pevny konec

e Rozt& 30,5mm nalanek
o Délkarettzu =s/2 + K

-

Ao PO @
E‘("-i: T Al
(o1 N A2

",

ey i |
o arar oy gy o G

|305) 3 L

Obr. 5-47 Retéz batni vykres [19]

Upewviovaci objimky
- Standardni
- Korozivzdorné

114....1

&'ﬂﬂ_«?"w &
) -
aaabs
T3 Sl o
114...2

Obr. 5-48 Pojezdietézu [19]

1

o

Obr. 5-46 Rozvrzeni [19]
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Obr. 5-48 Pohled z boku Y14.1.0289]
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Parametr Z714.3.028.0 714.1.028.0
Vnitini Sika B 38 mm 15 mm
Polomsr ohybu R 28 mm 28 mm |
Délka pojezdu S 1040 mm 870mm
Délkafetézu 671 mm 610mm |
Patetclanku naretz 22 mm 20mm

Vngjsi Sika Ba 50mm 27mm |
H* 102 mm 82mm

D 71 mm 71mm |
Hi 19 mm 19mm

Ha 25 mm 25mm |
Hmotnost nalanek 13 g 10g
Hmotnost kg/m 0,4 kg 0,31kg |

Tab. 5-12 Parametryietézu [19]

Zvolil jsem dva energetickéetézy dle obr. 5-49. V horizontalnirfettzu Z 14.3.028
povede pneumaticky rozvod ( 2x ejektory, svislyymaticky valec) a elektricky rozvod pfo
(indukeni ¢idlo KS95 C012-U-PNP, induki cidlo KS95 C1228-PNP). Ve vertikalpi
energetickénfettzu Z214.1.028.0 povede uz jen pneumaticky rozvodegestor a elektricky
rozvod pro indukni cidlo KS95 C1228-PNP. Rozry energetickychetéza zcela postéuji
velikosti pneumatického potrubi a elektrického rady.

Z714.1.028.0

[ Z14.3.038.0 ]

Obr. 5-50 Pohled na energetickéetézy [19]
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5. 11. Kontrolni vypotet

Kontrolni vyp@et je proveden zicdvoda ovéieni bezpénosti Vvici meznimu stavu
pruznosti a takéivodi zjisSttni maximalniho pihybu @i vyzdvihovani pasky skla.

5.11. 1 Kontrolni vypatet Manlisty

U manipul&ni listy bylo nutné spiitat maximalni pithyb v mozné koncové polo:
priSroubovanych ejektér ProtoZe nelze uvaZovat prutovou teorii tx@i nesplgni
prutovych pedpoklad ( stednice neni spojita, zatizeni neni stedho na stednici) zvolil
jsem pro vypoet metodu konsych prvki. Na prvku se nachazeji vruby nerovriong
rozlozené po celé délce maniptra listy. Z obr.5-50 je patrné, Zetpryb 0,097 mm jg
zanedbatelny.

0,097069 Max
0,086294
0,075456
0064713
0,053927
0,043142
0,032356
0021571
0010785
0 Min

0.0 50.00 100,00 {rrm) i
HE N b
2500 75.00

Obr. 5-51 Deformace Manipul&ni liSty

e
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16,058 Max
14,275

12,491

10,707

8,9232

7,1394

5,3555

3,5717

1,7679
0,0040719 Min

o.oo 50.00 100,00 {rm) )
EE e h
25,00 75.00

Obr. 5-52 HMH Manlisty

Vypocet bezpénosti manipulani listy.

o 16058 —
Z vyslediki HMH vysla bezpénost 20,73.
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5. 11. 2 Kontrolni vypaet pasku skla

Bylo nutné pomoci metody ko&reych prvki vypctitat také pithyb desky (nejmens
mozny rozndr desky), z dvodu manipulace a moznéhoupybu paskyci jeho moznéhd
zlomeni. Z obrazku je patrné, Zeipyb desky znény. Ale diky velmi malym rychlostem s

timto prihybem paita.

HODAL SCLUTION

STEP=1
SUE =1
TIME=1
ST

R3¥5=0
DM =18.09
SMX =18.09

[AVG)

Z2.121

AN

MAY 7 Z008
20:58:45

a

s

MX

4.242 g2.484 1zZ.727 16. 969

5.3683 10.6035 14.3848 19.09

Obr. 5-53 Pnihyb pasku

p
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6. Manipulator

6. 1. Popis manipulatoru:

Manipulator slouzi jakoiidavné z#izeni kiezacimu stroji RSK.Cely vyrobni stroj
(manipuléator, fezaci z#éizeni RSK) je elektronickyizen pomoci (jiz navrzeného)vel
programovatelného automatu FEC 30 od firmy Festmd/programovatelny automat ma
vstupl a 28 vystupu. V plném rozsahu zaujme vSechny pmzate funkce manipulator
fezaciho zéizeni RSK a jejich elektronickych komponent.

Patateni poloha manipulatoru se nachazi v zasunuté potdmmi pneumatickyc
valci, jak je vict na [obr.1] v poloze A. Pomoci elektronického wentse dostang
z centralniho obvodu (p = 0,4Mpa)do vodorovnéhoupmagického valce sttany vzduch
valec se vysune do kotmeé polohy B.viz[obr.1]. Magnetické€idlo, upevriéné pomoc
upewiovaci sady, vySle signal programovatelnémtizemi FEC 30, pro vysunuti svislé
pneumatické véalce pomoci bistabilniho ventilu. @élysunuti a tedy kokea polohg
svislého pneumatického valce je zavisla natpgasku skel umistych na zasobovaci
stole, které zjiujeme pomoci indulniho¢idla a mechanickéasti induknihocidla.

Indukéni ¢idlo se gipevnéno na Manlist. Pri vysouvani svislého pneumatické
valce se stkuje koleko a natahuje pruzina mechanickasti ¢idla. Fi stlateni kol&ka
paskem skla, se na druhé stranechanickéasti cidla otati plochacéast. Ploch&ast sg
dostane do spinaci vzdalenosti inthiko cidla, ¢idlo se sepne svisly pneumaticky valec
zastavi.

Fi priblizeni pneumatickychifsavek na pasky skla se niéje, pomoci bistabilnih

AW
(o)

—

-

\174

se

D

ventilu, sepne skladan&ipavka. Skladanarizavka odtrhne pasku skla od zbytku skel. Paska

skla se dostane do stejné vysky jako je pod stdnfi@¥isavkou a po té se vyzdvihne pa;
skla do konené polohy pomoci svislého pneumatického valce dohyoB [obr.1].Z polohy
B pomoci vodorovného pneumatického véalce se padkapgesune do piateini polohy A.
VySka technologické pasu a nejvysSi paska sklazalazeni je stejna.iPvyzdvizeni dochaz
k prahybu skla, maniputai chod 60mm nad UroxienejvySsi zaloZzené pasky, zcela pdgta
pro manipulaci.

Z pasateeni polohy A do koncové polohy D se paska skla destaomocitizenéha
toku proudu vzduchu.Vysunuti svislého pneumatickeéfice je docileno programovatelny
automatem FEC 30. Po vysunuti pasky skla do &uhepolohy D, se uvolni vakuu
v pfisavkach a paska dosedne na technologicky pas.Matop se ustavi do péateni
polohy a¢eka na pokyn k zalozeni.

ZaloZeni se uskut&uje pomoci programovatelného automatu FEC .Jakpakka
skla dosedne na technologicky pas. Pas se rozjea®@ elektromotoru sipvodovkou g

piesune pasku skla pddzaci z&zeni. Narezacim se nachazi 4 optickdla ,které detekujl'

pohyb skla. Pokud jsou vSechiityii ¢idla sepnuty, muzéezaci z&zeni vykonavat svo
funkci. Jakmile neni jedno &dlo sepnuté, programovatelny automat da signalgmjezd
technologického pasu.fiPdalSim negativnim detekovanim optickiglel, je dan pozadave
programovatelnym automatem na zaloZeni pasku skla.

bka

M

—
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Obr. 6-1 Rozsah pohybu manipulatoru

Pripevréni manipulatoru ke konstrukigzaciho zézeni je pomoci &olika rohovych
vyztuh 1x M16 viz [Obr.2]d&sné na zadni stranu, Manipulator je svislé poloze pisaben

pro odebirani pasku skla. Zasobovaci stolek je ngrev

Obr. 6-2 Rohova vyztuha Obr. 6-3 Rohova vyztuha £ M16
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7. Provozre bezp&nostni predpis

7. 1 VSeobecné ustanoveni

Manipulator na pésky skla a zasobovaci stolek bytolven podle vykresowe

dokumentace. #® vyrob¢ byli dodrzeny platné normyCSN a podminky uveder]
v dokumentaci. Manipulator je mozZné obsluhovat jedrpracovnikem, ktery zaroiq
nastavuje dorazy na zasobovacim stolku.

7. 2 Popis zéizeni

7. 2. 1 Technickeé parametry

Manipulator
Vyska stroje : 1725mm
Sitka stroje 1465mm
Délka stroje 810mm
Hmotnost stroje 42,204Kg
Tlakovy vzduch 0,35 - 0,8Mpa
Spoteba cca 10fsména
Stolek
Vyska 1976mm
Sitka 450mm
Délka 560mm
Hmotnost 43,510kg

7. 2. 2 Popis zakladnich skupin stroje

a) Manipulétor na pasky skla
b) Pneumaticky rozvod
c) Zasobovaci stolek

Ad a) Manipulétor na pasky skla

Manipulator je upevn na zadntéasti dopravniku. Je proveden jako vysuvné ran
s vyloZenim 1000mm. Na konci ramene je posuvnéamozaizeni se svakami.Toto aeni
je posuvné nahoru a dotlle pozadavk. Pohyb manipulatoru je zaj&t pomoci linearnic
motori. Krajni polohy linearnich pneumatickych wélcjsou sniméani indukiim a
magnetickym¢idlem. Manipulator je schopen zalozZit pasku o msatni délce 1800mnj
Sifce 360mm a tlou®e 3mm.

Ad b) Pneumaticky rozvod

Tlakovy vzduch je ke strojifivadén centralnim rozvodem tlakovou hadici d@pgru
8mm. Res vypinaci réni ventil. Tlakovy vzduch je upravovan v Upravndretce, nastavu
zde pracovni fetlak a je zdeifimazavan z kapaci maznice v Upravné jednotce. Rmam je
pouzit obyejny motorovy olej, fipadré loZiskovy olej J3. Pro kvalitni mazani &tgednal
kapka iblizné za dw¥ minuty.

eno
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Ad c)Zasobovaci stolek
Zasobovaci stolek slouzi pro vietni pasku skla podifsavky. Pro vysedini slouZzi
dorazy, které je mozna@souvat po vodicich listach pomoci excentrickycimeio.

7. 3 Montaz z&izeni

Stroj je postaven na pracovni plochu, ustaven ponsmoubu stagcich pateK
Rovinatost je zajigha pomoci vodovahy. ifPoubovani stolku k manipulatoru je pomg
komponent firmy aluteckk. Pofipojeni do rozvodu pneumatiky a zavedenim elekétack
zaizeni je stroj ipraven do provozu.

7. 4 Zpisob uvedeni do provozu a obsluha

Na zasobovaci &tumistime sloupec pasku skel, aby iesahovali fes nastavovaq
dorazy. Je nutno dbat kipaceni pasku skel k dorém. ZaloZeni pasku skel je gaeni
ukon na celém zZi&eni. Ri nespravném zalozZeni pasku skel na zasobovagiraves zalozi
manipulator pasky skla na technologicky gégaci z&zeni nespravhvyieze koléko. Je
ttreba dbat na spravném unsissloupce skel!

Manipulator nastavime nafetl pasku skla

7.5 Udrzba acisténi

Manipulator nevyZzaduje velkou udrzbu. Do kapaeinice je teba dolit mazaci ol
(pouziva se motorovy olej J3) Jlia nastavit a po té kontrolovat nastaveni mazmé
mazani 1 kapka za cca 2 minuty. Jednou dy@n t‘eba namazat olejem vodici i3
manipulatoru. Manipulator nutnistit od stipku a néistot, vzniklych @i fezani koléek.

7. 6 Pokyny pro mozné poruchy

P¥i hlucném gresouvani pneumatického valce po vodicich liStasbu bud né&stoty
na vodicich listach a je nutn&i&eéni a namazani olejem. Nebo jsou dpbeny kluzna
pouzdra DryLin a je nutna vyna.

P velmi hlasitém klepani pneumatického valce pceddy do koncovych poloh.
ziejm¢ prasklé &snréni  tlumeni koncovych poloh a je nutna wWm. Ri ne&snosti
pneumatického vélce jsou posSkozeggnici krouzky a je nutna vyma.

7. 7 Bezpénostni pokyny

Pro bezpény provoz jakéhokoliv Zézeni je nutno mitadre powenou a pezkouser
obsluhu. Z&zeni tedy smi obsluhovat obsluha sezndmena beagmimi pedpisy.
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7. 8 VSeobecny bez@aostni pokyn

N

8.

B) Z&kazy
1.

2.
3.

4.
5.

A)Prikazy

Fi manipulaci s plochym sklem, uloZzenym tepravnich bednach mu
pracovnici s maximalni opatrnosti. Stabilitu ataj musi udrZzovat nejm&
dva pracovnici.

Kazdou tabuli musi pracovnici velmi dhigé prohlédnout, zda se na tabli

nenachazeji praskliny, které by mohliagpbit lom gi manipulaci

Fed poloZenim tabule naiktmusi byt ze stolu odejmuty vSechniegmnety ,
které by mohli zpsobit lom tabule.

Prostor okolo zasobovaci stolu musi byt do&tteveliky. Pro snadn
zalozeni.

Pracovnik si musi po uchopeni tabuli opatopito hranu stolu a polozit n
umélohmotnou desku stolu.tabuli musi drzet wolnesmi tabuli svirat v ruko
mohlo by dojit k odlomeniasti tabule a jejimu padu na zem.

Papir po vybaleni pasek z beden se musi odkiédatené misto v dil&

Fi prenaSeni pasku skla musi pracovnic pouZivat ochrkohéné rukavic.

Pasky skla musiipnaSet ot¢ené na hranu, mohlo by dojit k prasknuti p3
skla a jejimu naslednému padu.
Pracovnici musi pouzivat ochranngwa pracovni boty s

A manipulaci z bednami musi pracovnici postupovpato® a nesmi s
pohybovat v prostoru mozného padu skla.Musi stiéa¢imo

Na pracovisti nesmi pracovnik pracovat osamacehdivodu moznéhg
zrargni.

Bez ochranny zapti je zakazana jakakoliv manipulace s paskami skla
Plati zakaz zasahovani do elektrickéhidzeai

Zakazuje se jakymkoliv materidlem zastavovatk@wveé cesty a znemozr
mozny unik pi jakémkoliv nebezps.

7. 9 Seznam pracovnich pom tcek

S e o

Ochranné bryle

Kozené rukavice pro manipulaci z pasky skla

Hiléhavé ngkké prstové rukavice.

Ochrana zasti

Pevné koZené boty.

Na pracovisti musi byt vybavena Ilékéka. Vybavena dostateym
materialem pro mozni&zné porani.

Si
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8. Zawér

V diplomové praci se podido vytvorit jednodusSireSeni pesouvani pasku skla ge
zasobovaciho stolu na technologicky dopravnik. v&trge spléna podminka pro bez{eost
pii vyzdvizeni jednoho pasku skla, nehrozi jiz hawafioto zajisini je pomoci bistabilnich
ventila, pri vypadku elektrické energi@igtane manipulator na mésa jiz neni dal pohybovar.

ZjednoduSena obsluha strojgegtaveni z jiného pasku je snagdin Z toho vyplivg
kratSi manipuléni ¢as na pestaveni stroje pro jiny druh pasku. Vysledkem pSs
produktivita stroje. Vysledna n#&gsnost na nastaveni je stejna jako na zalozZeni
technologicky pas.

Byly nahrazeny kluzna pouzdra za pouzdra Dry-Lin.tdohto pouzder je vys$
bezpénost a zivotnost nez u klasickych kluznych pouzddnhou pracovat i suchém
prostedi a neni pdeba dbat velkyitkaz na udrzbu, ale je nutné je mazat olejem.

Pavodni konstrukce tohoto manipuldtoru byl ®@ec. Nahrazenim konstrukice
z hlinikovych profii od firmy Aluteckk gineslo zn&ané vyhody. Tato konstrukce je velmi
pevna a snadno smontovatelna. Jsou sniZzeny nadkkadydovani acas vyroby je mnohem
kratSi. Pouze stolek byl vyroben jako #@ec z dvodu zkosené konstrukce.

Jedinou nevyhodou tohoto manipulatoru jso&Sv roznéry neZz u fivodniho
manipulatoru.

Cely manipulator jefizen automatem Fec 30. &ani manipulatoru do samotného
automatu provadi firma kooperativa.

P

Obr. 8-1 Hotovy manipulator
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10. Seznam pouzitych symbal

Znacka Jednotka Vyznam

a [m/sz] zrychleni teoretické

aun [m/sz] zrychleni horizontalniho pistu

ary [m/<] zrychleni vertikalniho pistu

dp N/mm tuhost pruziny

ok [mm] teoreticky primér savky

dk [mm] pramér savky z katalogu

dn [mm] vhitini primér hadice

dp1 [mm] teoreticky primér valce horizontalni

dy2 [mm] teoreticky primér valce vertikalni

dp [mm] tloustka dratu

dom [mm] stfedni pramér pruziny

Fskio [N] gravitaéni sila od hmotnosti skla

Freoreticka [N] teoreticka sila pisavky

Fov [N] celkova sila vertikalni

Fen [N] celkova sila horizontalni

Frv [N] sila vyvozen& pneumatickym valcem horizontalnim
Fin [N] sila vyvozena pneumatickym valcem vertikalnim
Fpistu [N] sila vyvozené pistem teoreticka

Fq1 [N] gravitatni sila od hmotnosti konstrukce 1
Fq2 [N] gravitatni sila od hmotnosti konstrukce 1
Fin [N] tieci sila

F1 [N] sila od pistu v useku 1

F, [N] sila od pistu v useku 2

Fs [N] sila od pistu v useku 3

F4 [N] sila od pistu v useku 4

Fs [N] sila od pistu v useku 5

Fs [N] sila od pistu v useku 6

F; [N] sila od pistu v useku 7

Fs [N] sila od pistu v useku 8

Fne [N] sila vyvinuta pruzinou

Fo [N] sila od pistu v useku 9

g [m/<] tihové zrychlenf

H, [mm] vySka vertikalniho valce

Hp [mm] vySka horizontélniho valce

Hy-hadice [mm] délka hadic k horizontalnimu valci
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Hh-hadice [mm] délka hadic k vertikalnimu valci
Kin [mm] teoreticky koeficient zatiZzeni horizontalnitsélce
Kh [mm] koeficient zatiZzeni horizontalniho valce
K [mm] teoreticky koeficient zatiZzeni vertikalnihélee
Ky [mm] koeficient zatiZeni vertikalniho
Lop [mm] délka pruziny
Mskio [Kg] hmotnost skla
My [Kg] hmotnost konstrukce pro vertiklni pohyb
Mih [Kg] hmotnost konstrukce pro horizontalni pohyb
mc [Kg] celkova hmotnost
N, [1] pocet zdvihi za minutu
Porovozni-1 [MPa] provozni tlak nastaveny na vertikalnim valci
Porovozni-2 [MPa] provozni tlak nastaveny na horizontalnincval
Py [KPa] pracovni tlak
P, [KPa] predpokladané vakuum
Patm [MPa] atmosféricky tlak
Qh-pr [I/min] primérna spoteba vzduchu horizontalniho valce
Qh-hadice [I/min] spoteba vzduchu danaipodem horizontalni valec
Qh-okamyita [I/min] okam?Zita spatba vzduchu horizontalni vélec
Qu-pr [I/min] pramérna spoteba vzduchu vertikélni valce
Qu-hadice [I/min] spoteba vzduchu danaipodem vertikalni valec
Qv-okamzita [I/min] okamzit4 spatba vzduchu vertikalni valec
Shp [mm] deformace v pkizatizeném stavu
ton [s] ¢as v bod nula horizontalniho pohybu smem k pasu
¢as v bod jedna horizontalniho pohybu &rem k
tin [S] pasu
ton [S] ¢as v bod dva horizontalniho pohybu $nem k pasu
tan [s] ¢as v bod tfi horizontalniho pohybu sérem k pasu
tov [s] ¢as v bod nula vertikalniho pohybu nahoru
tiy [S] ¢as v bod jedna vertikalniho pohybu nahoru
toy [S] ¢as v bod dva vertikalniho pohybu nahoru
tay [s] ¢as v bod tii vertikalniho pohybu nahoru
tovd [s] ¢as v bod nula vertikalniho pohybu dil
t1vd [s] ¢as v bod jedna vertikalniho pohybu dol
tovd [S] ¢as v bod dva vertikalniho pohybu dil
tsvd [S] ¢as v bod tii vertikdlniho pohybu ddl
Vskio [m] objem skla




U Ustav vyrobnich strdj systéni a robotiky
- - Str. 65

BN DIPLOMOVA PRACE
11. Seznam obrazi
Obr. 1-1 ZArub& OCEIOVE [22] ....ueviiiiiiiiiiiiiiiiiieee e eeeeee ettt e e e e e e e e s eeaaaaeas 13
ODbr. 1-2 StOZAry 0CEIOVE [22].....ccceeeeeeeeeeeee ettt e e e e e e e e e e e e e e eeeees 14
Obr. 1-3 SKIO - tVarOVANT [22] ....uueeieiiiiiieeeeee e e e ettt ee e e e e e e e e e e e e eeesesseeneeeneeeaeeeeeeas 14
ODbr. 1-4 SKIO dEKOTOVANT [22].....uuuueueenn s eeeseasssaassseaeaeeassessssesssssssennnnsssssnnnnnnaneeens 14
Obr. 1-5 Kovovyroba Na ZakaAzKu [22] ......ccuuvviiiiiiiiiiiiiieeee e eeeseiirveeeeee e e 15
Obr. 2-1 Druhy manipuliCh Z&IZENT ........ccoooeeiie e s e e e e e e e e e e e e e e eeeaeanenes 16
Obr. 2-2 Kinematické schéma manipulatoru pro aut@mkau vyménu nastraj ................... 17
Obr. 2-3 Schéma synchronniho manipulatoru ,maséeSEMSM-1 .............ccooeievvvvvvinnnnnns 17
Obr. 2-4 Schéma pmysloveho robotu QJIN =020 .........ccociuiiiimmmeemiiiiieiiee e e e e e e e e e e e e 18
Obr. 3-1 RvodniteSeni ManipuUIAtOrU.............ooviiiiiiiiiiiiiir e 19
Obr. 3-2 Nov&eSeni ManipUIALOrU............. coviiiiieee e e e e |0
Obr. 3-3 ManipulAtor MB3-46-1 [27] ..cceeeeeee ettt ere e e e e e e e e e e 2]
Obr. 3-4 ManipUIALOr MB3-46-2 [27] ...uuuurreeemmmmminniiiiiiiiiiieeeeeeeeeeaae e e e s s s ssssssssnnreeeeeaaeaeens 2]
(@] o LT =Y o e PSSR 2P
ODF. 4-2REBENT 2 ...ttt ettt ettt sene e e st e s 23
OB, 4-3REBENT 3 ...ttt ettt r e s e e es et ee e 24
Obr. 5-1 VakuumAp v ZAVislosti tIaku P [21] ...vovene oottt mmemreieeeeeee e e e e e e e e e e e 35
Obr. 5-2 Piitok gn v zavislosti Na Vakuu P [21]........cemmmeeeireeeeeeeeeeeeeeeeeeeeiiiiin e e eneean 38
Obr. 5-3 Zn#ka Ejektor VAS-55-1-4-NBR [21] .....ccuuuuuuummmmmmmennnanaaaaeeeeeeeeaaeeeeeeenesnnnnnnnn %)
Obr. 5-4 Ejektor VAS-55-1-4-NBR [21].........tummmerereeeeeesiniieieeeeseansneeeeeesssnnneeessssnnnenes 29
ODbr. 5-6 DSN-25-400-PPV [21] . .ctttttttiiieesmmmeceeeeeaeeeaeaaaessssssssssssssssssssseeeessssssssssnnnsnnes 3
Obr. 5-5 Zn@ka DSN-25-400-PPV [21] ...cciiiiiiiiiieeeeee e e e e e s smiieeea e e e s eineneeeee e e e 30
Obr. 5-7 Zn@ka DSNU-25-500-P-A [21] ....cooviiiiiii i eaaes 31
Obr. 5-8 DSNU-25-500-P-A [21].....cuieieieeeeieeee et snn e en e 31
Obr. 5-9 PruZna SPOojKa FK [21]....uuuuuuiieeeeeeieeeeiiiiiisie s s s e e e e e e e e e e e e eseeeeeeenneesensennnnn s 38
Obr. 5-10 Kloubova hlavice SGS-M10X1,25 [21]..ceeiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieiiiieeeeee e 33
Obr. 5-11 Zobrazeni Sil Na PIVKU...........eeeiieeeeeeeeeis e 34
Obr. 5-12 Graf zavislostiasu a rychlosti — vertikalni pohyb 8rem vzhiru...................33
Obr. 5-13 Graf zavislostiasu a polohy-vertikalni pohyb gnem vzhiru .............ccccccooee. M
Obr. 5-14 Zobrazeni Sil Na PrVKU. ... ..ot e s e e e e e e e e e 36
Obr. 5-15 Graf zavislostiasu a polohy-vertikalni pohyb gnem vzhiru izontalni pohyb....36
Obr. 5-16 Graf zavislostiasu a rychlosti-vertikalni pohyb snem ..............ccccceeiiiiiiiieenenn. B6
Obr. 5-17 Zobrazeni sil na prvku horizont&lni pohy..........ccoooie i 37
Obr. 5-18 MagnetiCK&IAIO [22] .....uuuiiiiieeeeeeeiee et mmmmr e e e e e e e e e e e e e e s 38
ODbr. 5-19 ZNBKA CIAIA [21].eeeeeereniiiiiieeee e ettt ettt e e e e e e e e e e e e e e e aeeeeeees 38
Obr. 5-20 Upeitovaci sada SMBR-8-25 [21] ......uuuuuiiiiiiieeeeeeiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseannnnnne s 38
Obr. 5-21 Zn&ka MSB4 — 1/8 FRC:/6 ML [21] ....cvcveeeeieeeeeeeeeeee e, B9
Obr. 5-22 3D pohled MSB4 — 1/8 FRC:/6 ML [21]cecceniiiiiriiieeaiiiiiiiiieeeeeiiieee e ernnnees 40
Obr. 5-23 Rozsah iNndGRINOCIAIA[21].......ccoiiiiiiiiiieiiie et e e e e e e e e e e e e e aeaeaaaanns 41
Obr. 5-24 Znéka KS95 C1228-PNP [21].....uuiiiiiiiiiiiiiiiieeeeiiiieee e ssiiiee e e siieaeee e e 42.
Obr. 5-25 Redlny pohled KS95 C1228-PNP [21]...ccccceiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieireee e 42
Obr. 5-26 Pomocny pohled PruZiny............ e eeeeeeeeeriuuimminneeeeeeeeeseeeseseesenneseesesssnnnnns 43
Obr. 5-27 Redlny pohled konstrukce mechantt@aicidla..........oooeeeeeeeiiiiiiiiiiiiiiiiiiiians 43
Obr. 5-28 Znéka- KS95 COL2-U-PNP [ 23] ..eeiiiiiiiiiiiieis s iiieeee e e e asiieeee e e e e sninineeeeeaans N4
Obr. 5-29 Redlny pohled - KS95 CO12-U-PNP [23]eeeeieieeeaiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeieeeanns 44
ODbr. 5-30 Profil 45 X 90 [25] ..vveeiieiiiiiiaem ettt et e e e e a e 4b




—

Ustav vyrobnich strdj systéni a robotiky

Str. 66
BN DIPLOMOVA PRACE

ODbr. 5-31 Profil 90 X 90 [25]...eeiiieeiiiiiscmmeieiee ettt e e e e e a e 4b
ODbr. 5-32 MatiCe M8 [25] ... oottt e e enne et e b 4b
Obr. 5 -33 VKIAAANT PrUZIN [25] .eveeeeeeeiiiiiieiiiee e et seeeeea s s e e e e e e e e e aeeeees 4%
Obr. 5-34 Spojenifi@s Profil [25] ...cccoiiiiiiiiiie ettt e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e nne 45
Obr. 5-35 Spojeni do draZKy [25] .....cccei it 46
ODbr. 5-36 SPOJENITRZE [25] . .uuurrrrriiiiiiiiiiiiee et e e e e e e e e e e e e e e e e s e e annnees 46
Obr. 5-37 Vykres zkoseni PAsky SKla ... a7
OB 5-38 SEOIEK.....eiiiiiiiii e e e e e e e e e e e e e earaaaaa a7
Obr. 5-39 EXCentrické [BBa 04232 .........cooiiiiiiiiiiiiiieiee e s mmmee bbbt reeeeaaaeaeaaea e e s e e annnes 17
(@ o o {0 I oV I I ) 48
Obr. 5-41 Excentrické Ba 04232 .......cooiiiiiiiiiiie i i e e e eeneee 0 A8
Obr. 5-42 Graf srovnani vyvoje NIUKU [19] ... oo eeiiiee e e e e 44
ODBF. 5-43 RIUM — 01 — 20 [L19] ..vcvteeees et n et eannen s en e 49
Obr. 5-44 VykresS RIUM — 01 =20 [L19]...ceeee e e e eentteneeeeeessntieeeeeesesnneeeeeeeessnnneeeeesenneens 44
Obr. 5-45 RozloZeni pouzder DryLin [19] ... ceeeeeeiieeeeaemaeeiaisssineiinneseeeeeeeesssssnnnns 49
ODr. 5-46 ROZVIZENT [19]..uuiiiiieee e e e eee e e e e e e e e e ettt s s s s e e e e e anaaaaaaaaaaaaaaeesennsnnnnes 5p
Obr. 5-47ReRZ DONT VYKIES [19] ...vvveveieeeeee ettt eeeee et te et e et ee e ere e e e e nens 50
ODbr. 5-48 POJEZHETZU [19] ..eeeieeeeeeieiiiiiieie et e e e e e e e e e e e e 50
Obr. 5-49 Pohled z boKu Y14.1.028 [19......uitiitiie it e e e e e e 51
Obr. 5-50 Pohled na energetiddzy [19].......covviiiiiiiiiiiiiie e F1
Obr. 5-51 Deformace Manipuai liStY ............eeeiiiiiiiiiiiieieiii e e %2
ODbr. 5-52 HMH ManNIiSLY .......ccoiiiiiiiieeiees ettt s s s e e e e e e e e e e e e e e eeeaeeeeeeeeeeesennnnnns 5B
ODbr. 5-53 PHNYD PASKU ......uiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieee e e e e e e e e e s s annnnes 54
Obr. 6-1 Rozsah pohybu ManipUIALOrU.........ccceeeeirieieiiiiiiiiiiee e e e e eeeeeeeeeeeeeeeeaaenens 56
Obr. 6-2 RONOVA VYZIUNG.........cooi it a e e e 5p
Obr. 6-3 RONOVA VYZIUNA 1 X MLB .....uuuiiiiicceceeie et e e 56
Obr. 8-1 HOtOVY MaNIPUIALOL .........uiieiiietimmmmmr e e e e e e e e eeeesssieeabebeeeeeeeeeeeeaaesassnnnnnssssnnnnnes 60

12. Seznam piloh

A00-409-08-00 -
A03-409-08-A2 -
A04-409-08-04 -
A04-409-08-A2 -
A01-409-08-46 -
A03-409-08-H2 -
A04-409-08-H1 -
A00-409-08-00 -
A03-409-08-A2 -

vykres sestaveni manipulatoru
vykres sestaveni manigulialisty
vyrobni vykres mechaniaésticidla
vyrobni vykres manipula liSty
vyrobni vykres stolku

rozvrzeni pneumatickych roz&ad
pneumaticky obvod

seznam polozek (kusovnik)

seznam poloZek (kusovnik)

Vypocet kluznych pouzder DryLin - vertikalni pohyb

Vypocet kluznych pouzder DryLin - horizontélni pohyb

Popisny soubor z&vecné prace

CD-ROM obsahuijici diplomovou praci &lphy v digitalni podob.
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