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Abstract: Our goal was to create an automatic conveyor station which would analyze passing
items, sort them according to predetermined parameters and put them into stack using attached ma-
nipulator. This conveyor could be used at the post offices, airports or production lines.
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. UVOD

Dopravniky jsou strojni zafizeni urcené k piepravé pevnych, sypkych a polotekutych materialt.
Vyuzivaji se v nékolika odvétvich pramyslu, ptes stavebni, té€zatsky az po potravinatrsky. Doprav-
nikll existuje celd fada druht: pasové, lamelové pasové, koreckové, Snekové, destickoveé, valecko-
vé, fetézové atd. Nami zvoleny dopravnik by nasel uplatnéni naptiklad na postach, v odbavovacim
termindlu na letisti a na vyrobnich linkach.
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Obrazek 1: Fotografie pasového dopravniku



2. TECHNICKE PROVEDENI

2.1. MECHANICKE ZPRACOVANI

Zaklad samotného pasu tvoii kostra svaifena z 15 mm jaklovych profil. Podstava ma rozméry
640x145 mm. Na kostru jsou naSroubovany dvé 5 mm pasoviny ve tvaru U maticemi M8 se zaob-
lenymi hranami, v nichz se otd¢i osy osazené dvojici ozubenych kol z ptfevodovky
z cyklistického kola. Mezi ozubenymi koly se napinaji fetézy rovnéz z cyklistického kola. Pted sa-
motnym svafovanim bylo nutné fetézy dikladn¢ odmastit, protoze jinak by se s nimi nedalo praco-
vat. Na kazdém ¢lanku fetézu je navatfena matice M4. Fotografie pasového dopravniku s popisem
jednotlivych komponent je na obrazku ¢.1.

Manipula¢ni rameno je umisténo na tunelu nad lamelovym pasem (obrazek ¢.2). Je zkonstruovano
prevazné z dili robotické stavebnice Bioloid firmy ROBOTIS. Tuto stavebnici mame dostupnou ve
Skole v krouzku robotiky. Stavebnice Bioloid obsahuje servomotory AX-12, nastavitelné na 1024
poloh. Pro konstrukci manipulatoru jsme jich pouzili celkem 6.
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Obrazek 2: Detail manipulatoru

2.2. ELEKTRONIKA

Senzorika celého modelu je feSena pomoci Ctvefice optozavor sestavenych z fototranzistort a
LED diod ¢iré barvy vysoké svitivosti (20 c¢d) umisténych v tunelu, na ruce manipulatoru a v obou
vyloznicich. KdyZ na fototranzistor dopada svétlo z LED diody, proud prochazejici tranzistorem
BC547 a rezistorem o0 odporu 100 kQ se pfesméruje na fototranzistor IRE5 a tranzistor BC547 se
zavie (viz schéma na obrazku ¢.4). Napéti, které méfime a piivadime na digitalni vstupy, je pfi
osviceni fototranzistoru IRES mezi meéfenymi body zhruba 22 V.
V programu se tato hodnota neguje a tim padem dostavame logickou 0. Naopak pfi pferuseni sveé-
telného paprsku z LED naméfime mezi méfenymi body napéti 0 V, hodnota se opét neguje, z toho
plyne logicka 1 v programu.



3. PROGRAMOVE VYBAVENI

Ovladani dopravniku a jeho periferii obstarava z velké asti fidici jednotka AMiNi2D od spole¢-
nosti AMIT (obrazek ¢.3). Vyuzivame péti digitalnich vstupti a sedmi digitalnich vystupt, sériové
komunikaéni linky RS232 a ovladani pies klavesnici. Do digitalnich vstupi jsou piipojeny optické
zavory v tunelu, na manipulatoru, na levém a pravém zasobniku a také vypinaci tlacitko. Signaly z
téchto vstupt jsou dale zpracovavany v programu. Po zpracovani pfes digitalni vystupy ovladaji
vSechny ptipojené periferie. Na zakladé vyhodnoceni programu se zapina nebo vypina napajeci na-
peti pro motor, ktery pohybuje pasem, napéjeni pro jednotlivé optické zavory, pro manipulator a
signalizaéni sirénu. VSechny tyto periferie je také mozné ovladat pfimo ptes ovladaci rozhrani jed-
notky AMiNi2D, coz mize zjednodusit ladéni a testovani, popifipadé hledani chyb.

Tridici systém pasového dopravniku ma za kol rozlisit od sebe rizné typy dopravovaného zbozi (v
naSem piipadé valce). Zajist'uje, aby se dale nezpracovavaly vyrobky, které se odchyluji od poza-
davkd (zmetky). Dale dokaze vyhovujici vyrobky tfidit na dva typy. Veskeré zpracovani se provadi
v jednotce AMiNi2D. Rozhodujicim parametrem je velikost dopravovaného valce, ktera je métena
senzorem, a to nepiimou metodou. Za predpokladu, ze se pas pohybuje konstantni rychlosti, mii-
zeme misto méfeni velikosti valce urovat Cas, po ktery projizdi ptes méfici zavoru. ProtoZe jsou
vSechny procesy provadény v cyklech, je vysledny rozmér valce urcen poctem cykli, po které byla
opticka zavora rozpojena. Po opétovném sepnuti zavory se piestanou cykly ¢itat a naméteny Cas se
porovna s konstantnimi hodnotami, které jsme urcili pro ndmi pouzité valce.

4. ZAVER

Nasim zamérem bylo vytvorit model zafizeni, které by se dalo realn¢€ vyuzit v praxi nebo pro vyu-
ku ptfedmétu ,,Automatiza¢ni technika“ na nasi Skole. Ackoliv jsme na realizaci naro¢ného projektu
pracovali pouze 45 dni, byl model dokoncen téméf podle naSich piedstav. Pti konstrukci a testovani
samotného modelu se nenaskytl zadny vétsi problém, ktery bychom nemohli vyfesit.
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