
5. p¯eb˝vajÌcÌ hmotu po odstranÏnÌ p¯esune
do n·doby k dalöÌmu zpracov·nÌ

6. v˝lisek odloûÌ na poûadovanÈ mÌsto
ExistujÌ systÈmy, kterÈ automaticky

odstranÌ vtok u vstupu vst¯ikov·nÌ. Diky
tomu nevznikajÌ p¯etoky urËenÈ k odst¯ihnu-
tÌ, ale ve vÏtöinÏ p¯Ìpad˘ je nutnÈ od v˝robku
oddÏlit p¯eb˝vajÌcÌ Ë·sti hmoty. Proto je
vhodnÈ pouûÌt
systÈm EOAT, jehoû
schÈma je na obr. 2.

Stavba systÈmu
EOAT

P¯Ìsavka nebo
˙chopka jsou typic-
k˝mi souË·stmi
EOAT, kterÈ drûÌ
souË·stku po vyjmu-
tÌ ze stroje po celou
dobu procesu. Za
p¯edpokladu, ûe je
nutnÈ odstranit p¯e-
byteËnÈ Ë·sti sou-
Ë·stky, nebo neËisto-

V plastik·¯skÈm pr˘myslu je obsluha systÈ-
m˘ na vst¯ikov·nÌ plastick˝ch hmot vÏtöi-
nou automatizovan·. V tomto p¯ÌpadÏ je
velmi d˘leûitÈ zajistit bezpeËnÈ uchopenÌ,
stabilizaci zpracov·vanÈho dÌlu, jednodu-
chÈ a rychlÈ odstranÏnÌ p¯etok˘. Vzhledem
k tomu, ûe dÌly b˝vajÌ odliönÈ a rychl˝ p¯e-
chod na jin˝ druh v˝robku b˝v· jedenÌm ze
z·kladnÌch poûadavk˘, je nutnÈ pouûÌvat
takov˝ systÈm, kter˝ je snadno nastaviteln˝
k r˘zn˝m v˝lisk˘m a v˝mÏna n·stroj˘ je
realizovateln· rychle a lehce.

Charakteristika systÈmu EOAT
JednÌm z moûn˝ch ¯eöenÌ je systÈm

EOAT ñ End Of Arm Tooling (obr. 1). Jedn·
se o vytvo¯enÌ mechanismu slouûÌcÌho k ode-
bÌr·nÌ vylisovan˝ch dÌl˘, kter˝ prov·dÌ
n·sledujÌcÌ ˙kony:
1. vyjme v˝robek ze stroje
2. stabilizuje a upevnÌ
3. uchytÌ p¯eb˝vajÌcÌ hmotu p¯ed odstranÏ-

nÌm
4. odstranÌ z vylisovanÈho kusu p¯eb˝vajÌcÌ

hmotu

EOAT – systém obsluhy stroje na
vstřikování plastických hmot

Obr. 1 Systém EOAT

Obr. 2 Schéma systému kanálů: 1) vtokový kanál,
přes který se dostává plast ze vstřikolisu do formy, 
2) rozvodný kanál (stromeček), 3) rozvodný kanál,
přes který se materiál protlačí do výlisku

1
2

3

Obr. 3 Modulární rám

Obr. 4 Komponenty modulárního rámu
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K dosaûenÌ vyööÌ pruûnosti lze tÏlo kleö-
tÌ (obr. 7a) a Ëelisti ¯ady CC objedn·vat
oddÏlenÏ (obr. 7b). Z hlediska funkËnosti
mohou mÌt jednoduchou nebo dvojitou
funkci. V jednoduchÈm, z·kladnÌm reûimu
kleötÏ otvÌr· pruûina, ale funkce jsou
i v tomto p¯ÌpadÏ mÏnitelnÈ a v z·kladnÌm
reûimu uzamËenÈ. DÌky tomuto typu si
z·kaznÌk velice snadno vytvo¯Ì kleötÏ podle
sv˝ch p¯edstav a pot¯eb. SouË·stÌ systÈmu
je rovnobÏûn˝, samocentrovacÌ, pneumatic-
k˝, ˙chytn˝ mechanismus s dvÏma Ëelistmi
s pÌsty o pr˘mÏrech  10, 16, 20 a 25 mm,
kterÈ jsou dod·v·ny s dvojitou nebo jedno-
duchou funkcÌ. V˘li lze nastavit systÈmem,
kter˝ je patentovan˝ firmou Gimatic.
KleötÏ, kterÈ lze upevnit nÏkolika zp˘soby,
umoûÚujÌ pouûitÌ senzoru. 

MenöÌ typ ˙chytek ñ SGP m· velikost
pÌstu o pr˘mÏru 16, 18 a 20 mm. ÿada GW

na uchycenÌ h¯ebÌk˘ nebyla vyvinuta p¯Ìmo
pro plastov˝ pr˘mysl, nicmÈnÏ se velice dob-
¯e uplatÚuje i v tomto oboru. 

ÿada OF je doplnÏna p¯Ìsavkami a zajistÌ
uchycenÌ produktu p¯i vyjmutÌ ze stroje.
Pr˘mÏr pÌstu je 16 nebo 25 mm. ⁄hel uchy-
cenÌ je 20∞, 35∞ nebo 95∞. Tyto jednotky lze
doplnit senzorem. R˘znÈ typy ¯ady OF zajis-
tÌ p¯i r˘zn˝ch typ˘ uchycenÌ velkou pruûnost.

PneumatickÈ kleötÏ ¯ady GN (obr. 8) jsou
v kr·tkÈm nebo dlouhÈm provedenÌ s moû-

ty, je t¯eba pouûÌt
pneumatickÈ n˘ûky
a kleötÏ k uchycenÌ.
V˝öe zmÌnÏnÈ dÌly
jsou instalov·ny na
r·m, kter˝ zajistÌ
spr·vn˝ smÏr a pozi-
ci v˘Ëi v˝lisku.

Kdyû r·m insta-
lovanÈ souË·sti
nedos·hne na poûa-
dovanÈ pozice, je
nutnÈ zajistit pohyb
uvnit¯ r·mu. R·m je
p¯ipojen k robotu
rychlospojovacÌm
dÌlem, coû zajistÌ
rychlou v˝mÏnu
a nastavenÌ a elimi-
nuje moûnou z·mÏnu
hadic a kabel˘ sen-

zor˘. V p¯ÌpadÏ v˝roby nov˝ch souË·stek
zajistÌ systÈm EOAT rychlou a jednouchou
v˝robu novÈho chapadla.

Modul·rnÌ ˙chytn˝ systÈm pro stavbu
r·mu

Modul·rnÌ r·m (obr. 3) je sestavov·n
z hlinÌkov˝ch profil˘ s kulat˝mi pr˘¯ezy
s vnÏjöÌmi pr˘mÏry 14, 20 a 30 mm (obr. 4a),
patentovan˝ firmou Gimatic, a z 20 mm nebo
30 mm trubek (obr. 4b). UchycenÌ profil˘ se
prov·dÌ pomocÌ objÌmek a lamelov˝ch spoj˘
(obr. 4c). UmÏlohmotn· vloûka, kter· se vlo-
ûÌ do pout, umoûnÌ pouta nastavit na
90∞ p¯esnost dÏlenÌ, p¯Ìp. lze bez vloûky
uchytit v r˘zn˝ch poloh·ch. Trubky s r˘zn˝-
mi pr˘¯ezy a profily lze propojit mechanis-
mem vloûen˝m do pout. 

DalöÌ jednotky modul·rnÌho systÈmu
Jednotku typu QC (Quick Changer) zajiö-

ùujÌcÌ rychlou v˝mÏnu je moûnÈ umÌstit na
konstrukci profilu nebo konstrukci trubek, a to
buÔ destiËkou, nebo pomocÌ pout (obr. 5a).
Jednotka QC obsahuje podle provedenÌ osm
nebo deset pneumatick˝ch spoj˘ (obr. 5b). 

JejÌ uchycenÌ lze provÈst velmi jednoduöe
ñ po spojenÌ obou polovin kus˘ se rameno
˙chytu otoËÌ o 18∞ (obr. 5c). PotÈ v˘li mezi
kusy lze nastavit na nulu pomocÌ öroubu.
Vzhledem k tomu, ûe jednotky umÌstÏnÈ na
r·mu mohou vyûadovat i elektrickÈ nap·jenÌ
ñ buÔ k provozu, nebo k vestavÏn˝m senzo-
r˘m ñ je jednotka dod·v·na i s patn·ctipÛlo-
vou p¯Ìpojkou (obr. 5d). TÌmto zp˘sobem je
zajiötÏna rychl· v˝mÏna bez demont·ûe
a odpojenÌ pneumatick˝ch a elektrick˝ch p¯Ì-
pojek. Speci·lnÌ kleötÏ ze sÈrie AA  jsou
vytvo¯eny tak, aby bylo zajiötÏno dokonalÈ
uchycenÌ dolitku. KleötÏ umoûnÌ spr·vnÈ
vyjmutÌ hotovÈho dÌlu ze stroje nebo vyjmu-
tÌ hotovÈho dÌlu a od¯ÌznutÌ p¯eb˝vajÌcÌho
kusu plastickÈ hmoty. KleötÏ mohou b˝t
vybaveny senzory pro dosaûenÌ  bezpeËnÈho
uchycenÌ (obr. 6).

Obr. 5 Jednotka QC

Obr. 6 Kleště série AA

Obr. 7 Tělo a čelisti kleští

Obr. 9 Sdružovací box SB

Obr. 8 Pneumatické kleště
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nostÌ snÌm·nÌ polohy. N˘ûky pro st¯Ìh·nÌ
jsou k dispozici v nÏkolika velikostech s r˘z-
n˝mi ˙hly naklonÏnÌ ost¯Ì. Pneumatick· jed-
notka je samocentrovacÌ a mimo ötÌpacÌch
funkcÌ ji lze pouûÌt i jako velice v˝konnÈ
kleötÏ. Pokud je nutnÈ nastavit kleötÏ do
polohy st¯ihu, kdyû robot vyjme ze stroje
produkt, je vhodnÈ pouûÌt jednotku ZG, kte-
r· nastavÌ kleötÏ do ¯ezacÌ polohy. Pr˘mÏr
pÌstu pohyblivÈ jednotky je 16 aû 25 mm
v z·kladnÌm reûimu vysunuto/zasunuto.
P¯Ìsavky ¯ady VS jsou vybavenÈ r˘zn˝m p¯Ì-
sluöenstvÌm k nastavenÌ poûadovanÈ pozice.

Pro p¯ipojenÌ vÌce senzor˘ je moûnÈ poûÌt
sdruûovacÌ boxy typu SB (obr. 9), kterÈ slou-
ûÌ jako p¯evodnÌky sign·l˘ od senzor˘ do
PLC, Ëi pouze jako krabiËka pro propojenÌ
Ëidel a vÌceûilovÈho kabelu. P¯i vÏtöÌm poËtu
senzor˘ lze pouûÌt dva nebo vÌce box˘. DÌky
tomuto stavebnicovÈmu systÈmu lze obsluhu
stroje na vst¯ikov·nÌ plastov˝ch hmot snadno
automatizovat bez ohledu na rozmÏry a opra-
cov·nÌ produktu.

Ji¯Ì Sp·lensk˝
Tech Con Czech Republic, s. r. o.

Kontakt: 
Tech Con Czech Republic, s. r. o.
pavilon F, st·nek 30
Ve élÌbku 1800
193 00 Praha 9-Xaverov
tel.: 226 001 064
fax: 226 001 063
e-mail: info@tech-con.cz
www.tech-con.cz
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a vysok˝m kontrastem vËetnÏ moûnosti
nastavenÌ jasu. T¯ÌmÌstn˝ je se znamÈnkem,
Ëty¯mÌstn˝ je bez znamÈnka a elektromÏry
jsou osmimÌstnÈ.

ZobrazovaË A200 automaticky identifi-
kuje p¯ipojen˝ p¯evodnÌk DME4 a zaËne
cyklicky naËÌtat mÏ¯enÈ hodnoty. NavÌc dis-
ponuje n·sledujÌcÌmi v˝hodami:
■ n·hradou za velkÈ mnoûstvÌ analogov˝ch

ukazatel˘;
■ vizualizacÌ vöech mÏ¯en˝ch veliËin

DME4 p¯Ìmo na mÌstÏ i u ËistÏ sbÏrnico-
v˝ch p¯Ìstroj˘;

■ jednoduch˝m p¯ipojenÌ p¯es sÈriov˝
kabel.

Sineax A230 ñ multifunkËnÌ wattmetr
s anal˝zou sÌtÏ

ZobrazovacÌ p¯Ìstroj o rozmÏrech 144 ◊
144  ◊ 46 mm je koncipov·n pro mont·û do
rozv·dÏË˘. Sv˝m Ëty¯kvadrantov˝m mÏ¯e-
nÌm je vhodn˝ pro anal˝zu sÌtÏ a spot¯eby
v jednof·zov˝ch a vÌcef·zov˝ch st¯Ìdav˝ch
sÌtÌch. Sineax A 230 je navrûen pro aplikaci
v sÌtÌch vysokÈho, st¯ednÌho a nÌzkÈho
napÏtÌ. P¯i v˝poËtu mÏ¯en˝ch hodnot se
berou v ˙vahu p¯ed¯azenÈ mÏniËe proudu
a napÏtÌ.

MÏ¯enÈ hodnoty se vysoce kontrastnÏ
zobrazujÌ na t¯ech Ëty¯mÌstn˝ch displejÌch
LED se znamÈnkem. V˝öka zobrazovaË˘ je

Na brnÏnskÈm veletrhu bude i letos prezen-
tovat svÈ v˝robky spoleËnost GMC ñ mÏ¯icÌ
technika z Blanska. N·vötÏvnÌk˘m p¯edsta-
vÌ p¯edevöÌm multifunkËnÌ wattmetry ¯ady
A2xx pro sledov·nÌ sÌtÏ (obr·zek). Tento
Ël·nek popisuje jejich charakteristickÈ
vlastnosti.

Sineax A200 ñ zobrazovacÌ jednotka
pro multifunkËnÌ p¯evodnÌk DME4

ZobrazovaË Sineax A200 o rozmÏrech 96
◊ 96 mm slouûÌ k vizualizaci vöech mÏ¯e-
n˝ch hodnot a elektromÏr˘ ˙spÏön˝ch p¯e-
vodnÌk˘ ¯ady DME. SpojenÌ s p¯evodnÌkem
umoûÚuje jednoduch˝ kabel rozhranÌ RS-
232, takûe odpadajÌ ûivÈ vstupnÌ vodiËe na
pr˘ËelÌ sk¯ÌÚovÈho rozv·dÏËe. DÌky p¯ÌmÈmu
spojenÌ s v˝robky ¯ady DME zajiöùuje zobra-
zovaË maxim·lnÌ p¯esnost 0,15 % (U, I),
resp. 0,2 % (hodnoty v˝kon˘ a ˙daje elektro-
mÏr˘). Z·kladnÌ funkce p¯Ìstroj˘ DME,
zvl·ötÏ v˝stup analogov˝ch a ËÌslicov˝ch
hodnot a moûnost p¯ipojenÌ ke sbÏrnicÌm
LON, Profibus nebo Modbus p¯itom z˘st·va-
jÌ nezmÏnÏny. ElektromÏry a vleËnÈ ukazate-
le integrovanÈ v p¯evodnÌku DME4 lze p¯Ì-
mo vynulovat pomocÌ tlaËÌtek na p¯Ìstroji.
Tuto funkci je moûnÈ zablokovat propojkou
na zadnÌ stranÏ p¯Ìstroje.

Displej zobrazovacÌ jednotky je sedmi-
segmentov˝, s v˝ökou zobrazovaË˘ 14 mm

Multifunkční wattmetry řady A2xx
pro sledování sítě

Multifunkční wattmetry řady A2xx




