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Přı́savkový manipulátor pro nedestruktivnı́ testovánı́ svarů

Tomáš Čechura1

1 Úvod
Nedestruktivnı́ testovánı́ (NDT) materiálů má za úkol najı́t necelistvosti a vady materiálu

pomocı́ metod, které nijak neovlivnı́ ani neporušı́ jejich vlastnosti. Zaměřı́me se předevšı́m na
testovánı́ obvodových svarů potrubı́ s omezeným přı́stupem v jaderných elektrárnách s využitı́m
ultrazvukové metody (UT) a metody vı́řivých proudů (ET). Hlavnı́ motivacı́ vývoje nových
zařı́zenı́ určených pro NDT v jaderných elektrárnách je snaha o zkrácenı́ pravidelně prováděných
zkoušek svarů, což může mı́t velmi značný ekonomický dopad.

2 Konstrukce prototypového manipulátoru
V průmyslových aplikacı́ch se stále setkáváme s použitı́m ručnı́ch defektoskopů. Au-

tomatické průmyslové skenery jsou obvykle velmi velké a kladou vysoké nároky na montáž
v okolı́ svaru. Cı́lem bylo navrhnout mobilnı́ manipulátor schopný pohybu po neferomagne-
tickém potrubı́ průměrů 200 - 1250 mm s velkým důrazem na minimalizaci rozměrů. Po-
mocı́ rešerše technologiı́ pro přilnavost na neferomagnetických materiálech byly průmyslové
přı́savky vybrány jako vhodný způsob adheze.

Motivacı́ sestrojenı́ prototypu bylo ověřenı́ základnı́ch poznatků při použitı́ přı́savek v
kráčejı́cı́m mobilnı́m manipulátoru.

Obrázek 1: Prototyp přı́savkového manipulátoru
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Prototyp manipulátoru se skládá z dvojice přı́savkových modulů. Z důvodu vyššı́ stability
bylo použito trojúhelnı́kové rozestavěnı́ přı́savek. Dále je sestaven ze čtyř rotačnı́ch servomo-
torů a jednoho lineárnı́ho serva. Tato symetrická architektura dovoluje robotu kráčivý pohyb,
kde vždy minimálně jedna noha musı́ být pevně přisáta k podložce.

3 Řı́dicı́ systém
Dále byl vyvinut jednoduchý řı́dicı́ systém, kterým je mobilnı́ manipulátor ovládán.

Průmyslový počı́tač WinPAC s řı́dicı́m systémem REX zajišt’uje komunikaci se všemi pohony
a poskytuje data pro vizualizaci a uživatelské rozhranı́. Blokové schéma navrženého systému
je uvedeno na Obrázku 2. Servomotory jsou řı́zeny pomocı́ seriové linky, lineárnı́ servomotor
pak napět’ovým rozsahem 0-5 V. Externı́ vývěva dodává neustále podtlak, který je distribuován
podtlakovým vedenı́m přes spı́nané ventily k přı́savkám. Uživatelské rozhranı́ využı́vá OPC
server implementovaný v ŘS REX a přes počı́tačovou sı́t’ LAN přistupuje ke všem klı́čovým
hodnotám řı́dicı́ho systému manipulátoru.
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Obrázek 2: Blokové schéma manipulátoru

4 Závěr
Prototyp vyobrazený na Obrázku 1 je schopen pohybu po horizontálnı́ ploše bez velkých

děr a nerovnostı́. Chůze a pohyby po vertikálnı́ ploše jsou možné s určitými omezenı́mi. Tato
omezenı́ jsou ale způsobena pouze použitými servomotory, jejichž točivý moment nenı́ dostačujı́cı́
vzhledem k hmotnosti konstrukce mobilnı́ho manipulátoru.

Zı́skané poznatky při sestrojovánı́ daného prototypu budou použity pro dalšı́ vývoj v
oblasti mobilnı́ch robotů a manipulátorů pro nedestruktivnı́ zkoušky svarů.

Poděkovánı́
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