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Piisavkovy manipulator pro nedestruktivni testovani svari
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1 Uvod

Nedestruktivni testovani (NDT) materialti ma za kol najit necelistvosti a vady materidlu
pomoci metod, které nijak neovlivni ani neporusi jejich vlastnosti. Zaméfime se predev§im na
testovani obvodovych svart potrubi s omezenym piistupem v jadernych elektrarnach s vyuzitim
ultrazvukové metody (UT) a metody vitivych proudi (ET). Hlavni motivaci vyvoje novych
zafizeni uréenych pro NDT v jadernych elektrarnich je snaha o zkraceni pravidelné provadénych

zkouSek svart, coz mize mit velmi zna¢ny ekonomicky dopad.

2 Konstrukce prototypového manipulatoru

V priamyslovych aplikacich se stile setkivame s pouZzitim rucnich defektoskopt. Au-
tomatické primyslové skenery jsou obvykle velmi velké a kladou vysoké naroky na montaz
v okoli svaru. Cilem bylo navrhnout mobilni manipuldtor schopny pohybu po neferomagne-
tickém potrubi primért 200 - 1250 mm s velkym diirazem na minimalizaci rozméra. Po-
moci reSerSe technologii pro pfilnavost na neferomagnetickych materidlech byly primyslové
piisavky vybrany jako vhodny zpisob adheze.

Motivaci sestrojeni prototypu bylo ovéfeni zakladnich poznatkl pfi pouZiti pfisavek v
kracejicim mobilnim manipulatoru.

Obrazek 1: Prototyp pfisavkového manipulatoru
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Prototyp manipulatoru se sklada z dvojice pfisavkovych moduli. Z diivodu vyssi stability
bylo pouzito trojihelnikové rozestavéni prisavek. Ddle je sestaven ze Ctyf rotacnich servomo-
tord a jednoho linedrniho serva. Tato symetricka architektura dovoluje robotu kracivy pohyb,
kde vZdy minimdlné jedna noha musi byt pevné priséta k podlozce.

3 Ridici systém

Déle byl vyvinut jednoduchy fidici systém, kterym je mobilni manipuldtor ovladén.
Pramyslovy pocita¢ WinPAC s fidicim systémem REX zaji$fuje komunikaci se v§emi pohony
a poskytuje data pro vizualizaci a uZivatelské rozhrani. Blokové schéma navrzeného systému
je uvedeno na Obrazku 2. Servomotory jsou fizeny pomoci seriové linky, linedrni servomotor
pak nap&fovym rozsahem 0-5 V. Externi vyvéva doddva neustéle podtlak, ktery je distribuovén
podtlakovym vedenim pres spinané ventily k piisavkdm. UZivatelské rozhrani vyuziva OPC
server implementovany v RS REX a pies pocitatovou sif LAN pfistupuje ke viem kli¢ovym
hodnotdm fidiciho systému manipulatoru.
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Obrazek 2: Blokové schéma manipulatoru

4 Zavér

Prototyp vyobrazeny na Obrazku 1 je schopen pohybu po horizontélni ploSe bez velkych
dér a nerovnosti. Chiize a pohyby po vertikdlni ploSe jsou mozné s uréitymi omezenimi. Tato
omezeni jsou ale zplisobena pouze pouZitymi servomotory, jejichZ to¢ivy moment neni dostacujici
vzhledem k hmotnosti konstrukce mobilnitho manipulatoru.

Ziskané poznatky pii sestrojovini daného prototypu budou pouZzity pro dalsi vyvoj v
oblasti mobilnich robotii a manipulatord pro nedestruktivni zkousky svart.
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