
Technický týdeníkTT 5/ 2005 33

Základní vlastnosti
Sopamat je urãen pro manipulaci v˘-

robkÛ s pomûrnû vysokou hmotností do 4 t
v ‰irokém rozsahu poloh. UplatÀuje se v auto-

matizované velkosériové v˘robû. Rozsah verti-
kálního pohybu je do 4 m. Pro pohony jsou pou-
Ïity standardní vaãkové systémy, které Sopap
vyrábí a montuje do sv˘ch stolÛ, pfievodovek
a manipulátorÛ. Pfiedností vaãkov˘ch pohonÛ
jsou pfiesnû definovaná zrychlení, vysoká tuhost
a pfiesnost koncov˘ch klidov˘ch poloh i dlouho-
dobá spolehlivost.

Vaãky
Pro otáãení vaãek slouÏí brzdo-

vé asynchronní motory se ‰neko-
v˘mi pfievodovkami a polohov˘mi
snímaãi. Vaãka se bûhem jedno-
ho cyklu otoãí rovnomûrnû
o 360°. Její Ïebro nebo dráÏka
zabírá s kladkami akãního ãlenu.
Je tvarována tak, Ïe po pootoãe-
ní z klidové polohy urychluje, pfie-
sune a zastaví akãní ãlen v pÛ-
vodní poloze. Snímaã indikuje, Ïe
vaãka je natoãena uprostfied úh-
lu odpovídajícího klidové poloze
akãního ãlenu.

Konstrukce manipulátoru
Manipulátor je sestaven ze samostatn˘ch mo-

dulÛ. Základem je pevn˘ otoãn˘ sloup. Po svis-
lém vedení sloupu se zvedá a spou‰tí rame-

no. V horizontálním vedení ramena je po-
suvnû uloÏena hlava s úchopem, která

se mÛÏe od sloupu vzdalovat a pfiibli-
Ïovat. Úchop je v hlavû uloÏen otoã-

nû a mÛÏe v˘robkem natáãet.
Rameno funguje jako me-

chanická ruka. Uchopí
v˘robek, zvedne

ho, nato-

ãí do potfiebné polohy, pfiemístí a uloÏí na nové
místo. Konstrukce a ovládání úchopu jsou indivi-
duálnû pfiizpÛsobeny tvaru a hmotnosti pfiemísÈo-
vaného pfiedmûtu. Poté se rameno buì vrátí do
pÛvodní polohy nebo po provedení technologické
operace pfiemísÈuje v˘robek dál v pÛvodním smû-
ru. Manipulaãní prostor Sopamatu lze roz‰ífiit
umístûním sloupu na vodorovné posuvné sanû.

Pohony jednotliv˘ch os
Pro natáãení sloupu je pouÏita globoidní vaã-

ka a hvûzda s radiálními kladkami. Pohon je
v podstavci sloupu. Urychlující moment pohonu
sloupu je aÏ 30,000 Nm.

Zvedání a spou‰tûní ramena fií-
dí dlouhá válcová vaãka a kladka
je souãástí ramene. Smûr pohy-
bu ramena se mûní reverzací
motoru, kter˘ je umístûn v hlavû
sloupu.

Vodorovn˘ pohyb hlavy s úcho-
pem se ovládá ojnicí a klikou na
v˘stupní hfiídeli krokovací pfievo-
dovky. Zdvih hlavy je dán dvojná-
sobkem polomûru kliky. Motor
pfievodovky se zastavuje v klido-
vé poloze po kaÏdém otoãení kli-
ky o 180°.

Pro pohyb vodorovn˘ch základov˘ch saní je
pouÏita dlouhá válcová vaãka a kladka je sou-
ãástí podstavce sloupu. Smûr pohybu saní se
mûní reverzací motoru.

¤ízení pohybÛ
Manipulace se skládá z pûti samostatn˘ch

pohybÛ. Pro prÛbûh kaÏdého pohybu je navrÏen
tvar vaãky. Pohyby na sebe navazují. Synchroni-
zaci zaji‰Èují signální vaãky na vaãkov˘ch hfiíde-
lích s bezkontaktními snímaãi. Sled pohybÛ mÛ-
Ïe b˘t fiízen fiídicí jednotkou PLC a mÛÏe b˘t
zaãlenûn do komplexního automati-
zaãního systému linky.
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