ROBOTY V RADIOAKTIVNOM PROSTREDI

Radioaktivne prostredie je jednou z typickych oblasti aplikacie robotickych systémov. Ci uZ z hadiska potreby zasahu
v prlpade havarii v jadrovych elektrariach, akyml boli napriklad Cernobyl a Fukusima, alebo pri Standardnych pracach
v ramci vyradovania jadrovych zariadeni ¢i pri manipulacii s radioaktivnym odpadom. rexriroro LaoisLay varsovci

ozadovand je spolahlivé praca robota

v prostredi, kde tiroveri radidcie ¢asto

dosahuje hodnoty, pri ktorych ¢lovek
vyCerpa svoju dovolent davku uz v priebehu
30 sekund. Robot to v takomto prostredi tiez
nemd lahké. Dokazom je nedostatoéné nasade-
nie robotov vo Fukusime. Klasicky robot m4 to-
tiz z hladiska radioaktivity niekolko slabych
miest. St to predovsetkym polovodic¢ové kom-
ponenty, plastové prvky a optické systémy. Spe-
cidlne roboty do prostredia so zvySenou radia-
ciou maju tieto slabé miesta rieSené réznym
sposobom.
V pripade plastovych prvkov, ako st konstruke-
né dielce, izolanty a ich povrchova ochrana, je
dolezity vyber vhodného plastu, ktory odola da-
nému Ziareniu pozadovany ¢as. Dobre sa uplat-
nili plasty na bize PU, UHMWPE, PEEK a pod.
Optické systémy majii nevyhodu v tmavnuti
bezného skla vplyvom radioaktivneho Ziarenia.
RieSenim je olovené sklo, ktoré je vsak podstat-
ne drahsie, alebo Castej$ia vymena S$tandard-
nych komponentov. ZloZitejsie je rieSenie prob-
lémov s polovodi¢ovymi komponentmi, teda
s riadiacim systémom a snima¢mi. Pokial pri
snimacoch je to otazka vyberu vhodnych typov,
hoci rozmerovo, hmotnostne i z hladiska spra-
covania signdlu menej vyhodnych, ale dostato¢-
ne odolnych, pri riadiacej elektronike je to zlo-
Zitejsie.

RIESENI JE NIEKOLKO

V sti¢asnosti sa aplikuju nasledujice riesenia:

o oddelenie riadiacej elektroniky od robota do
prostredia bez radiicie (problematické pri
mobilnych robotoch),

o odtienenie citlivych ¢asti elektroniky voci Zia-
reniu (problémom vsak je ndrast hmotnosti),

» pouzitie logickych obvodov na baze zodolne-
nych prvkov (zatial cenovo bezne nedostupné),

o kombindcia predoslych moznosti.

Je umenim konstruktéra robotického systému

zvolit také rieSenie, aby odolnost zariadenia

bola dostato¢na pri zachovani pozadovanych
technickych parametrov.

Na Slovensku je k dispozicii niekol'ko typov ro-

botov tspesne pracujicich v prostredi s rddio-

aktivnym ziarenim v jadrovych elektrarnach.

Ide o nasadenie robotov v nasledujucich apli-

kacidch:

» manipuldcia v horticej komore so ziari¢mi
s aktivitou 10" Bq/1,

o prvotny zasah pri havariich,

o dekontamindcia povrchov,

o (istenie bazénov a nadrzi od kalov s aktivi-
tou 5x10% Bq/1,
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o fragmentdcia vyradovanych zariadeni s akti-
vitou na povrchu 19 mGy/h,

» manipuldcia s rddioaktivnym odpadom,

« technologické operacie na prevddzkovanych
zariadeniach.

Tieto aplikdcie slovenski vyrobcovia, ako su

VUJE, a. s., a ZTS VVU KOSICE, a. s., tispesne

zvladli a vdaka svojim skuisenostiam sa uz zaci-

naju presadzovat i v zahrani¢i.

DVOJRAMENNY TELEOPERATOR HORUCEJ KOMORY

Technické vlastnosti teleoperatora:

- manipuldtor je umiestneny do otvoru
@ 145 mm v stene medzi operatorom a ho-
ricou komorou,

- univerzalna aplikicia pre manipuldciu s vy-
soko radioaktivnymi materidlmi,

- $est stupiiov volnosti,

- kombinovany mechanicky a elektricky po-
hon, vritane servoelektronického posiliio-
vaca v zvolenych osiach,

- pohyby vykonného ramena kopiruji pohyby
riadiaceho ramena,

- pokrytie a/alebo dosiahnutelnost predmetu
v ramci celého pracovného priestoru HK,

- moznost uchytenia pridavnych ndstrojov
(vftacka, briiska, lestic¢ka atd.).

MOBILNY ROBOT

1de o dialkovo ovladany kibovy robot so 6 stup-
nami volnosti umiestneny na pasovom pod-
vozku. Pohon je elektricky, riadenie robotické
alebo teleoperatorické, na principe ,MASTER -
SLAVE'. Nosnost manipulétora je 15 kg.

Je ureny na préce pri prieskume a likvidacif
nésledkov havirii v jadrovych elektrarnach. Je
uspdsobeny na pracu v prostredi s ionizujicim
Ziarenim a na néslednd dekontaminaciu.
Systém vymennych nastrojov obsahuje:
hydraulické noZnice,

rozbrusovacku,

penovil dekontaminaénu hlavicu,

- hlavicu na odber vzoriek.

FRAGMENTACNE PRACOVISKO

S TECHNOLOGICKYM ROBOTOM

1de o dialkovo ovlddany kibovy robot so 6 stup-
flami volnosti umiestneny na kolesovom alebo
pasovom podvozku. Pohon je hydraulicky, ria-
denie robotické alebo teleoperitorické, na prin-
cipe ,MASTER - SLAVE® Nosnost manipuld-
tora je 80 kg. Je uréeny na prace pri likvidacif
vyradenych jadrovych zariadeni, uspdsobeny na
pracu v prostredi so silnym ionizujicim Ziare-
nim a na ndslednti dekontaminaciu. Zasobnik
rychlovymennych néstrojov obsahuje:

- hydraulické nozZnice,

- rozbrusovacku,

- kruhova pilu,

- priamodiaru pilu.

MANIPULACIA S RADIOAKTIVNYM ODPADOM
Na manipulaéné opericie sa pouziva stipovy
jedno alebo dvojramenny robot s 2 az 5 stupna-
mi volnosti pracujici v cylindrickych stiradni-
ciach, s nosnostou 100 az 5 000 kg. Pohon je
elektricky, riadenie robota zabezpecuje riadia-
ci systém SIMATIC.
Technické parametre typu TSR - 500:

zdvih 1240 mm,
- vylozeme ramena 2 096 mm,
- manipula¢ny uhol 97,5°,
- nosnost pri plnom vyloZeni ramena 500 kg.
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