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(57)Anotace:

Reseni se tyka zptisobu a za¥izeni pro mont4? leteckého k¥idla,
zahrnujici alespoii dvé& z operaci vrténi, nytovani a upeviiovéni
kotevnich matic (20), pFi¢emZ podél k¥idla v podstaté v roving
rovnob&Zné s k¥idlem pojiZdi robot (7). Robot (7) je vybaven
ramenem (9) pro uloZeni néstrojového drzaku (15), ktery je
primérné vybaven néstroji k provadéni jediné operace a robot
se posouvd, pitem? rameno (9) robotu se umisti do prvni
pracovni polohy na jednotce kiidla, kde robot (7) vykonava
prvni pracovni operaci v prvni pracovni poloze. Rameno (9)
robotu (7) se ¥idi ve spravném pofadi do novych pracovnich
poloh na jednotce kiidla v ramci pracovni oblasti (10)
dosaZitelné ramenem (9) robotu (7) a provadi prvni pracovni
operaci v t&chto novych pracovnich polohéch, pfi¢emZ na
rameno (9) robotu (7) se upevni néstrojovy drzak s ndstroji

k provadéni druhé pracovni operace. Po ni se robotem provadi
druha pracovni operace v uvedenych pracovnich polohdch,
pfi¢em? robot se posouvé podél kiidla do novych pracovnich
oblasti (10) a vykonéva uvedené kroky pro kaZdou pracovni
oblast (10).
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Oblast techniky

Vynalez se tyka zplsobu montéZe k¥idla podle uvodni &asti
naroku - 1. Dale se vynalez EYké zafizeni na monta? kridla
pouzitého pfi provadéni uvedeného zpusobu, podle uvodni &asti

nezavislého naroku na zarfizeni.

Dosavadni stav techniky

Letecké kEidle Jje normélné& sestaveno jako konstrukce

z nosnikl a Zeber, kterad e ‘pokryta' potahem kridla. Vyraz,

vyztuZna konstrukce, ktery bude dale pouéivén, zahrnuje oba

vyrazy, nosniky i Zebra. Potah je obvykle pFipevnén k vyztuiné

konstrukci pomoci Sroubl. VyztuZn& konstrukce, uloZena pod -
potahem, je vyrobena pro vytvofeni profilu k¥idla, a koneény
profil kfidla je vytvofen po pFipevnéni potahu na  zakladni

vyztuZnou konstrukci.

VyztuZna konstrukce; nesouci potah kridla je’ sestavena
napfiklad z lehkych kovl, jako ije hllnlk nebo, jak je nyni .
b&%né, z kompozitnich material. Tyto vyztuZné konstrukce
sestévaji z usekd ve tvaru pismene ,U%, jejichZz jak horni tak
dolni ramena jscu uspofadana proti hornimu, resp. doinimﬁ
potahu. Tato ramena sleduji, jak bylo shora uvedeno, profil
kfidla ve vertik&lni roviné& vyztuZné konstrukce, v priob&hu
vysky kfidla.

JelikoZ je potéh kfidla pfipevné&n Kk uvedenym ramentm

vyztuZné konstrukce velkym mnoZstvim Jroubli, vyZaduje tato



montdZ urdity typ matic neboc pevnych zavitd na podpérném misté
pod potaham kifidla, coZ je v ramenech vvztuZnych kenstrukci.

Pomocl scudasné technologle s= to provadi takzvanymi kotevnimi
maticemi, . upevnénymi v ramenech §YZtuénYCh konstrukci né
stran&, kterd je cdvricenad cd potahu kfidla. Kfomé toho, podle
b&Zného technického zplscbu jsou kotevnl matice opa ny olky s
dérami, kterad Jjsou vhodné& prinytovéna Kk vnitfni strané

uvedeného ramene. Dodani kostry, t.j. vyztuiné kenstrukce
v takovém uspbfédéni, fe je z&vit v kaZdém miste, kde se mé
ke kostPe Sroubem pFipevnit potah, vytvafFi jednoduchy pochod
pfipeviovani potahu kfidla. |

Mont&aZ kfidla zahrnuje Fadu operaci. V uvodnich operacich

se kostra sestavi za pouZiti prfipravkid, t.j., viechny vyztuine
konstrukce kPFidla se vzijemné spoji k vytvorfenil uvedengd kostry.
Potah krfidla se prozatimneé priloZi ke kostfe, naceZ se ve tretl

operacl spoleéné vrtail potah‘ kfidla a kostra. Toto vrtani

end, Ze diry pro mentaZni Srouby potahu kfidla se provrtajil
skrze potah kFidla a ramena vyztuZné konstrukce v kostfe, béhem
jedné a téZe operace. Timto zplscbhem se stanovl prfesne polohy
pro kotevni matice, kters se v nésledném-montéihim stupni musi
pfipevnit ke kostfe. V tomto stupni montaZe se odstrani potah

kfidla, takZe se mOZe provést operace pFfipevnéni kotevnich

matic.

“

Prace zahrnujici pfipeviiovani kotevnich  matic do

O

Fislusnych poloh je velice naroéna na cas, pokud se provadi

ruéné&. Méni se typ matic, takZe diry pre prfinytovani ofek matic

se musi zhotovit a nastavit podle  typu matice. Potom se ofka

matic prPinytuji ke kestfe, to je k ramenu kestry. Vrtéani dér

pro nyty se musi provadét v pfesnych polohach tak, aby zavitové
otvory v maticich byly vyrovnény s pfedem vyvrtan?mi dérami

v kostFe pro 3rouby. Diry pro nyty maji rizné priméry.
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Typy nvtld se 1i3i podle typl matic. Cela tato prace vyzZaduie
mnozstvi &asu, jelikoZ se musi pripevnit tisice kotevnich matic
na sva mista.

Na trhu existuje FeZfeni pro automatizaci tohoto vrtani a

- pPinytovéani kotevnich matic. Ve velkovyrob& jednotek leteckych

kfidel, Jjak bylo shora popsano, existuje Fedeni, v némZ
spojovaci pripravek pro manipulaci s nastroji m& takovy rozsah,

Ze néstroj na konci obou ramen spojovaciho prfipravku niZe bYt

‘protaZen pfes jednotku kPidla a mlZe dosihnout do kaZdého bodu

kfidla, a je tedy schopen provadét pracovni operace soucasné na
horni i na ‘spodni strané kfidla. Tento pracovnl postup Jje
utomatizbvén, operace ]soufprovédény podle programu.‘Takové
fedZeni je v3ak nakladné a vyZaduje velké vyrobni série, aby se
vvplatilo. |

Podle jiného zplsobu se pouZije rokbot, ktery mlZe pojizdat

odél kfidla na voziku, a pracuje tak, Ze vyhledévé pracovni

[GN

'G

pelohy pomoci své ruky, na niZ je upevnsno automa ticke strojni

~

zarizeni. Toto tJmatlrkc strojni zafizeni uchopl rameno

lTﬂ

vyztuiné konstrukc a pfldréi pfislu3dny dil ke zpracovani
automatickym strojnim szizenim; Toto automaticke strojni
zatizenl jé konstruovano tak, Ze otodnym zpusobem miZe vybirat
néstroje ve spravném poFadi, k provédéﬁi vSech stupnd
v operaci, potfebné pro pfipevnéni kotevni matice na své misto.
V tomto pripadé je toto strojni.zafizeni vybaveno revolverovou

hlavou, obsahujici nastroje pro . zhotoveni dér pro nyty,

N

afizeni pro pEepravu kotevnich natic a jejich upevnéni na

spravna mista, a nytovaci nastroj pro vybér spravného typu nytu

'»-l\

a provadéni nytovaci operace. Automatické strojni zafizen
uvedenéhc typu, urdené k provadéni v3ech krokd v uvedené
operaci je velice sloZité a velice nékladné. Zafizeni ma dale

nastrojovy dr?ak upevndny v revolverové hlavé, coZ znamena, Ze

-
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né?trojové vybaveni je té&Zké a té&Zkopadné, <ZimZ Jje
dostupnost nastroje. |
Podle jinéhoc zplisobu se pouZije bé&Zny podlahovy robot nebo
rchbot nameontovany na veziku, se Zesti osami, s velkym rozsahem
pohybu, umoiﬁujici, Ze robot obsidhne velké oblasti kfidel.
Timto zplsobem, podle programu, robot vybird nastrojovy drZik,

pfivadi néstrojovy drza se - spravnymi nastroji, vyhledava

polohu, provadi prvni pracovni operaci,

o

prEisti pracovni

vyhledava novou pracovni polohu, provadi opét prvni pracovni

operaci, atd., v ramci urdené pracovni oblasti. KdyZ ije

dokonlena prvnl pracovni operace ve v3ech naprogramovanych
polohach, rebot si  vybere a wupne dal3i nastrojovy drzak

s poZadevanymi nastreji, a provadi vEechny stupné druhé

pracovni operace. Pri zkou3kédch pouZiti tohoto zpischu se viak
ukazalo, Ze Jje obtiZné dosahnout plfesnosti vyzadovanych pro

1 1

polchovani nastroje k vyztuiZnym konstrukcim kFidla. A dale
tentc typ robotu s dlouhymi rameny a velkym manévrovacim
prcstorem  ani  nem&l poZadovanou stabilitu, protoZe Dbéhem

.

nékterych pracovnich operaci zde plscbi velké sily. mezi

upevnénym nastrojem a profilem kfidla.

Podstata vvnalezui

Pro nalezeni vyfE eéeﬁl shora uvedenych potiZi a dale pro

dosaZeni ekonomicky realizovatelné drovnd automatizace montéée

~

Fidla podle tohoto popisu, je uveden novy zplsob a nové
zafizeni na montaz kridla.

Vynalez vytvari 2stQb 'a zafizeni na montaZ leteckého,
kFidla. PFi této montaZi se potah kfidla prfipevni ke kostre

kfidla pomoci spojovacich prosffedk&. Kostra tohoto kridla je

-
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sestavena z Fady vyztuinych konstrukeci s rameny, k nim2 je
pFipevnén potah kridla. Spojovaci prostiedky jsou' cbvykle
tvofeny Srouby, i kdyZ jsou také moZné 1 jiné typy spojovacich
prostfedkl. Namontovini potahu kfidla s pouZitim spojovacich
prostfedkl zahrnuje rlzné operace, kteréd se musi provaddt na
kostre. Priklady takovych operaci, v pripadég, kde jsou
spojovacimi 'prostfedky érouby, ktere Jjsou zaSroubovany do
kotevnich matic v kostfe, je vrtéani dér pro nyty, ukléadéani a

nytovani kotevnich matic. Dal3im pPikladem operace, kterd se

.}
[ON

mize provadét podle tohote hlediska wvynalezu, je soudasn

vrtanl potahu kfidla a kostry, pro vytvofeni zavitovych otvorf.

o

Podle jednoho aspektu - tohoto vynalezu se uvadi zplso

montaZze krfidla, jak je specifikevano v nezéavislém narcku pro

Podle druhé&hco aspektu tohoto vynalezu se uvadi zaFizeni na

moentéz krfidla, jak je specifikovano v nezavislém naroku pro

Vyhodou pouZiti zpdsocbu nebo zafizeni pCdle vynalezu je,
Ze se mnlzZe pouiit ropot s pomé&rné omezenym rozsahem pohybu.
Tedy se mizZe napriklad pouZit robot s ramenem, které se
pohybuje pomoci kulovych Sroubd. Tento typ robotu ma vysoky
stupen pfesnosti v ustavevani pracovnich poloh a miZe, kromé
toho, ocdolavat Velkyi silam pracovnich néstrojﬁ, coZ vytvari
Stabilitu,»kdyi se provéadéjl rlzné pracovni operace.
- Dal3i vyhodou je, Ze se pouZivaji rfQizné nastrojové drZaky
pro ruzné operace. Takové nastrojové drZaky 7jsou pomé&rné malo

nakladné a nejsou sloZitsa.

Pfehled obrazkl na vykrese

Vynalez bude bliZe osvétleh.podle vykresu, kde na obr. 1




podle popisu, na obr. 2 je v'pﬁdorysu schematicky znazornén
automaticky montaini stroj, na obr. 3 je tento automaticky
montazni stréj schematicky znézornén‘ v bokorysu, . kde e
zn&zornén robot bolné upevnény na'posuvném slcupu, na cbr. 4 je
znédzorné&n robot s medhanismem s kulovymi 3Srouby, ktery je podle
jednoho  provedeni vynalezu = pouZit v tomto automatickém
montédZnim stroji, na obr. 5 je vyznaleno rozdéleni do nékolika
pracovnich oblasti rebotu, kde pracovni oblasti jsou uspofadany
ke skutednému pokryti uplného kfidla, na obr. 6 je znézornén
pfiklad néstrojového drzaku pro robot v automatickém montaZnim
stroji, v tomto pfipadé. pro upevnéni pfisludnych kotevnich
matic, na obr. 7 je schematicky znézornén priklad kotevni

matice pfinytované k ramenu vyztuZné konstrukce kfidla a na

obr. 8 je znazornéna 3ast vyztuZné konstrukce kfidla, kde je

znézornéno upevnéni nékolika kotevnich matic rfiznych typh.

Priklady provedeni vynalezu

Dale bude pomoci obrazkd popsano nékdlik prikladld
provedeni. ‘

Jak bylo shora uvedeno, vynalez je uréen k autcmatizovani
nékterych operaci pfi montaZi kridla 1, kde jiZ byla provedena
montéaZz vyztuZnych konstrukeci 3, tvaicich kostru‘g kiidla 1.°
Kostra 3 kfidla 1 se v tomto prfikladu sestavuje v pohyblivém
piipravku, prlidemZz tento pripravek se nlZe pohybovat meﬁi
rlUznymi pracovnimi stanicemi, kde se provadéji rtzné montaini
kroky. Kfidlo 1 se v tomto pfipravku sestavuje vertikalné&, coz
znamend, 2Ze rovina kfidla Jje umisténa vice méné'vertikéiné.

Tésné u tohbto kridla 1 a v podstaté& rovnobéZné s krfidlem 1 je

-
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umisténa kolej 4. Na koleji 4 mlZe vratnym pohybem mechanicky
pojiédét vozik 5 podél kfidla 1. Vozik 5 je vybaven sloupem 6.
Na jedné'stréné sloupu 6- je upevnén vertikalné pohyblivy robot
7. Robot 7 pojiidi\vertikélné na druhé koleji 8, upevnéne na
boku sloupu 6. PojiZdénim voziku 5 podél kfidla 1 a vertikéalnim
pojiZdénim rcbotu Z na druhé koleji 8 Je tak‘uﬁoinéno, aby
rameno 9 robotu 7 dosihlo kaZdého bodu na povrchu kiidla 1.
Normalné se v3ak robot 7 pohybuje po krocich, takZe po prejezdu -
miZe dosadhnout vSech poloh v ramci pracovni oblasti 10, ktera
plné nebo C&stelné pokryva podsestavu jednotky leteckého kridla
;; Robot 7, ktery je pouéitvpodle jednoho proVedeni‘vynélezu,

ma  pomérné omezeny rozsah pohybu. To v3ak neni nevyhoda,

jelikoZ shora 'popsany robot 7 sze mife pohybovat mezi riznymi

<

pracovnimi oblastmi 10. Naopak, to vytvari moZnost vybé&ru
velice stabilniho typu reobotu. Podle tohoto pfikladu byl vyb

ran
robot 7, jehoZ rameno 9 je ovladano tfemi kulovymi 3rouby 11,

12, 13. To poskytuje velice dobrou stabilitu a kapacitu pre

zv1adani velkych sil pracovnich nastrojd, pfi pouZivani rlznych

[N ]

nastrojl, prfifemZz je umoinén pchyb ramene robotu do noveé
pracovni polohy s dostateéﬁou rychlosti. '

Konec ramene 9 robotu Z je vybaven pomocnou upinaci deskou
14, kterad miZe pojmout rizné typy nastrojovych drzakl lg.

Operace, jejichZ provadéni je pro robot 7 nejvhodnéjsi,
jsou souasné vrtéani potahu 16 k¥idla a kostry 2, provadéni dér
uréenvch pro Srouby, které pripevni potah 16 kfidla ke kostfe
2, m&feni poloh JjiZ vyvrtanych dér 17, kde majl byt pfipevnény
kotevni matice presné pfed témito deérami 17, vrtani dér ;g pro
nyty v ramenech vyztuZnych konstrukci pro ofka 21 kotevnich
matic 20, upevnéni a nytovani kotevnich matic gg'nyty, které
upeviiuji ocCka 21 k ramenim vYZtuénYch kenstrukci v dérach 18

pro nyty, za3roubovani montaZnich Sroubl pro piipevnéni potahu

-
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6 kfidla ke kostfe. Alespell pro jednu shora uvedenych operaci
je vyZadovan samostatny nastrojovy drzak 15. Nastrojovy drZak
15 je uren k vymén#2 po provedeni operacl, pro néZz byl vybrén,

Ze byt vyménén autcomaticky vlastnim robotem, protozZe

o}
=]
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néstrojo?é rzadky Jjsou uloZeny v zéscbniku néstrojovych drzakua
tésné u kfidla 1. Nastrojove drZaky 15 se upeviiujli na pomocnou
upinaci desku 14 robotu 7. ZFejmou vyhedou "shora uvedeného
usporadéni Jje, iebﬁéstrojové drzaky nejsou slozité, a Ze jsou
primarné ureny prorjeden ukol, coZ znamena, Ze Jjsou jednoduché
a nejsou nakladné, pfifemZ mohou provadédt uplny automaticky
poched, ktery je atraktivni z vyrobniho hlediska.

DAle nasleduie ,popié tohoto pochedu pro automatické
provadéni postupnych operaci pfi mont&Zzi kfidla podle pfikladu

provedeni vynaleszu.

¥,

V paméti z&kladnl jednotky 24 jscu v maticovém uspofadani
uloZeny udaje o kazdé kotevnl matici celkové montidini jednotky
kfidla, Jjejich umisténi, rozméry stfedicich dér, typ kotevni

matice, umisténi dé&r pro'nYty vzhledem ke stFedicim d&ram, typ
nytu, rozméry dér pro nyty, tlouifka materiidlu u prfisludnych.
dér, tlousdtka potahﬁ kFidla u kaZdé kotevni ‘matice, atd.
Jednotka kridla je rozdélena na pracovni oblasti 10. UloZené
tdaje v uvedené pamé&ti jsou rozdéleny do jedné pamétové matice
pro kafdou stranu kfidla. |

Operace zahrnujici vrtani stfedicich dér 17 pro kotevni
matice zde neni zahrnuta; coZ v3ak neznamend, Ze tato operace
nemiZe byt provadéna pomoci automatického montaZniho stroje
podle vynalezu. Predpokladad se, Ze tyto stfedici diry 17 jsou
jiz vyvrtany v kostfe 2 kfidla 1.

Podle programu v zakladni jednotce 24 automatického

montazniho stroje se zahdji nové operace, kdyZ pFejede vozik 5

a robot 7 podél koleji 4 a 8 k zésobniku, kde je uloZen

-




nastrojovy drzak 15. Zde robot 7 vyméni néastrojovy drzak 15,
odebranim stavajiciho nastrojoveho drzaku l§ z pomocné upinaci
desky 14, uloZeniim pfedchoziho nastrojového drzaku do zasobniku
a upevné&nim nastrojového drzéku 15 pro - novou operaci na
‘pomocnou upinaci desku 14. Potom program posle robot do vlastni
polohy v ramei prvni pracovnl oblasti 10. |

Pro operaci zahrnug;c; vrtani dér 18 pro nyty v mlstech
pro prvni kotevni matici v ramci pracovni oblasti je nastrojovy
drzak 15 vybaven Vrtékem, jehoZ rozmér odpovida informaci
v pamétl pro polohu prvni kotevni matice. Za pouZiti snimacle
v pfislu3dném néstrojovém drzaku rameno robotu vyhledavé pLfesné
umisténi stfedici diry prvni kotevni matice gg..Odeétenim této
informace v pamé&tové matici se vrtédk vystfedi do polohy pro
- vrtani kazdé diry 18 pro nyt, spojené s prvnim typem kotevni
matice. Dale s=e vyvrtaji diry 18 pro nyty. Vrtani dér 18 pro
nyty se provadi podle programu pro v3echny diry 18 pro‘nYty,

v ramci prvni pracovni oblasti 10.

[(]

V tomto stupni existuji dvé alternativy, mezi nimiZ 1z
provést vybér. Bud se provadi stejna operace, to je vrtéani dé&r
18 pro nyty ve vSech pracovnich oblastech, anebo se pfovédéji
viechny opérace v ramci jedné pracovni oblasti, pfedtim nez je
robot odesléan k prejezdu do noQé pracovni oblasti 10. Neni
podstatné, ktery zpfisob je vybran. TFetl alternativa zahrnuje
kombinaci  téchto dvou zplsobu. Jinymi  slovy, je moZné
naprogramovat automaticky montéZni stroj k provadéni této prace
podle vybéru. _

Pfedpoklada se, Ze robot 7 pokraduje ve své praci v ramci
pracovni oblasti, priZemZ nésleduje dal3i operace. Robdt 7 je
potom odesléan k pfejezdu ke skladu, pro uioieni nastrojového
drzaku 15 pro vrtédni a pro upevnéni nastrojového drzaku

k provadéni nésledného  stupné operace, coZ v tomto pfikladu




prévedeni zahrnuije wupevnéni pfisluéné' kotevni matice Z20.
Nastrojovy. drzak 15 ‘je nyni vybaven nastrojem ve tvaru
upinaciho pfiprévku pro polchovani a pridrZeni kotevnl matice
ve spravné poloze béhem nytovaci operace,‘a,rovnéi nastrojem
pro nytovéni kotevni matice de diry 18 pro nyt, provedene
v pfedchozi pracovni operaci. Od&itanim pamétove matice dostava
automaticky monté&Zni stroj informaci o typu kotevnich matic 20

o

a typu pfisludnych nytd. Rcbot 7 ma pfiStup-a miZe dosadhnout
sb&rné misto, kde nastrojovy drzak 15 shromaZduje kotevni
matice 20 a =zabirajici nyty. Nastrojovy drZak 15 centruje
kotevni matice 20 na stfedici diry 17 na vnitfni strané ramen
VYZtuénYCh‘ konstrukci 3, a pokud je tfeba, nataci kotevni
matice do uhlu, bdeéteného z udajld. v paméti, pro pfesné
polochovani ocek kotevnich matic pfesné pred p;isluéné pfipojené
diry 18 pro nyty. V tomto stﬁpni se nyt posouva depfedu
nytovacim. nastrojem v néstrbjovém drzaku. Dale se provédi
operace. = Rameno ¢ robotu

nytovac 2 posouva do polchy,

i S
ode&tené =z pam&ti, pro druhou diru 18 pro nyt téZe kotevni
2

.

matice 20, takZe se miZe provést nytovanl druheho nytu kotevni

kotevnich matic do dal3ich poloh v ramci

e
=

matice 20. Upevnén
pracovni oblasti pokraduje podobnym zpusobem. KdyZz Jscu vSechny
kotevni matice 20 upevnény v rémci pracovni oblasti 10, tento
postup se opakuje podle tohoto prfikladu, ve yéechVZBYVajicich
vpracovnich oblastech 10, dokud nejsou v3echny kotévni matice 20
pfipevnény k té strané kfidla, kde se provadi tato p dce pedle
tohoto popisu. Kfidlo se potom mlZe obratit, takiZe se tataz
'antéini prace miZe provadét na druhe strand kridla.
BAlternativou mbZe byt 'souéasné pouziti dvou automatickych
montéazZnich strojl, vidy jeden na kaZdé z obou stran kfidla.

Po provedeni shora uvedenych operaci pokracuje prace

pfipevnéni potahu kEidla ke kostfe, pomoci Sroubl, které
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upeviiuji potah kfidla ke kostfPe, kde Srouby se zasroubujil do
pEisludnych matic. Tato operace se mbZe také perédét
automatickym montéZnim strojem podle vynalezu. Do planu praci
autcmatického montéaZniho stroje mchou byt také zahrnuty daldi
nez uvedené coperace, Jjako Je napfiklad celni freézovani, a

rovnézZ sréZeni jakychkollv hran.
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PATENTOVE NAROKY

1. ZpUsob montédZe leteck#ho krfidla, zahrnujici alespoil dvé
z operaci vrtani, nytovani a upeviiovédni kotevnich matic (20),

pricemZ podél kifidla v pcdstaté v rovinég rovncbeZnée s kfidlem

pojizdi robdt (7), piifemZ tento robot (7) Je vybaven ramenem
(9) pro uloZeni nastrojového drzaku (15), ‘
vy znacuijilcli s e toi m, Ze zplsob zahrnuje

nasledujici kroky: , ‘
a) na rameno (9) robotu (7) se upevni nastrojovy drZzak (15)
"k provadéni prvni pracovni operace,

b) rameno robotu se umisti do prvni pracovni polohy na jednotce
kridla,

c) robot (7) vykonava prvni pracovni operaci v uvedené prvni
pracovni polozef

d) rameno (9) rcboitu K7) se ©idi ve spravném pofadi do novych
pracovnich poloh na jednotceAkfidla v ramcl pracovnl oblasti
{10) dosaiitelné ramenem' {9) 'robotu (7) a provadi prvni
pracovni cperaci v téchto néchh pracovnich polohéach,

e) robot (7) se pfesoﬁvé podél kridla do novych pracovnich‘
oblasti (10) a vykonava k:oky b) az d) pro pfeden stanoveny

polet pracovnich oblasti,

Hh

) na rameno (9) robotu (7) se upevnil nastrojovy drZak
s nastroji k provad&ni druhé pracovni operace, a dale

g) se robotem provadi druhé pracovhi operace podle krokd b) az
e).

2. Zplsob montéZe leteckého krfidla, =zahrnujici alespenl dvé

z operaci vrtani, nytovani a upeviovani kotevnich matic (20),

pri¢emZz podél kridla v podstaté v roviné rovnobéiné s kfidlem
pojizdi robot (7), pPidem? tento robot (7) je vybaven ramenem

-




‘a) na rameno (9) robotu (7) se up
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(9) pro ulozeni néstrojového drZzaku (15),
vy znadc¢u jicli s e t i m, Ze zplsob zahrnuije

nasledujici kroky:

]

vni n&strojovy drZidk (15)
k provéadéni prvni pracovnl operace,

b) rameno robotu se umisti db prvni pracovni polohy na jednotce
k¥idla,

c) robot (7) vykonava prvni pracovni operacl v uvedeng prvni

pracovni poloze,

d) rameno (9) robotu (7) se Fidi ve spravném pofadl do novych

pracovnich poloh na Jjednotce kridla v ramcl pracovnl oblasti

(10} dosaZitelné ramenem (9) robotu (7) a provadi prvni
pracovni cperaci v t&chto novych pracovnich polohéch[
e) na rameno (9) robotu (7) se upevni nastrojovy driak
s nastroji k provadéni druhé pracovni operace, a dale

314

f) se robotem provadi druh& pracovni operace podle krokd b) a
dy,

g) robot (7) se pfesouvd podél kfidla do novych pracovnich
oblasti (10) a vykonava kroky a) aZ f) pro predem stanoveny

polet pracovnich oblasti.

3. Zpﬁgob podle nérokd 1 nebo 2, vy znaduijilc i s e
t i m, %e rameno (9) robotu (7) se Pidi do novych praéovniéh
poloh (10) pfesouvanim robotu (7) pbdél kFidla (1) né prvni
koleji (4) a vertikalné na druhé koleji (8), a tim zaujima nove
pracovni oblas?i (10) prb rameno (9) robotu (7).

4. Zpusob podle narckil 1 nebo 2, vy z n a é'u jici s e
t 1 m, 2e do paméti (23) se ukléada iﬁformace o kotevnich
maticich (20), jako jejich prislu3dné polohy na krPidle, rozmér

stfedicich d&r (17) pro matice, typ kotevni matice, poloha dér
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{18) pro nYty\vzhledem ke kotevnim maticim, a rozmé&r d&r pro

nyty.

5. Zpusob podle né&roku 4, vy zn a & u 3 1 ¢c 1 s e
t 1 m, Ze programem v zadkladni jednotce (24) se cdelitaji udaje
2 pamdti (23) a Fidi se robot (7) k provadsni rfiznych
pracovnich operaci a tak k provadéni programu podle uUdajd pro
kazdou jedndtlivou kotevni matici (20) odeétenYch z pam&ti

(23) .

U}

6. Zplsob podle narcku 4, vy zn a ¢ u j i ¢ i e
e

t 1 m, Z%e jednotka kFidla se rozdéli do praccvnich oblasti

(10), takZe informace tykajici se Gdajd o kotevnich maticich

(e

W)

(20) v pamé&ti (23) jsou uspofadany podle pracovnich oblasti.

7. Zafizeni k provadéni zpﬁsobu‘montéée leteckého kf’dlal(l),
zahrnujici alespoil dvé pracovni operace, Jjako je vrténi pro
kotevni matice (20) a nytovani. kotevnich matic (20},

vy znadcu3jicli 5 e t i'm; Ze obsahuje robot (7)
pohyblivé uspofadany podél v podstatd® vertikalnd umisténého
k#idla (1) v roviné v podstaté& rovnobé&Zné s krfidlem, zaApouZiti
prvni koleje (4) usporadané podéel kfidla, pficemZ podél prvni
keleje (4) Je pojizdnéd uspofadany vozik (5) se sloupem (6),
upevnénym na &oziku (5), pfidemZ robot (7) je dale vertikélné
. pohyblivy podél druhé koleje (8), usporadané na jedné strané
sloupu (6), pEi&emZ robot (7) Je vybaven ramenem (9) pro
uloZeni nastrojového driéku’ (15),> pfiemz tento ﬁéstrojovy
drzak (15) je urcen k VYméné mezi provédénim rlznych pracovnich
operaci, kde tento nastrojovy drzak (15) je urlen pro pouZiti
nastrojli k provadéni pouze Jjedné =z uvedenych pracovnich

operaci.
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8. Zafizeni podle naroku 7, vy zn a ¢ u j i1 ¢ i s e
t i m, Ze rameno (9) robotu (7) je ovladano kulovym Sroubovyn
mechanismen.
9. Zafizeni podle naroku 7, vy zn a & u j i ¢ i S e

t 1 m, Ze rameno (9) robotu (7) je uspofadéno s moZinosti dosahu
t

pouze ve vymezené pracovni cblasti (10), tvoricl &ast povrchu
kfidla (1).
10. Zarizeni podle narcku 7, vy zn-a ¢ u j i ¢ i s e

t 1 m, Ze nastrojové drzaky (15) pro rizné pracovni operace
jsou uloZeny v zAsobniku, umisténém v dosahu ramene (9) robotu

(7).
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