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Zafizeni pro orientaéi véalcovych

d{ld s nejménd dvéma vyé&nivajicimi koli-
ky,uspoiddanymi v jedné piimce a umisté-
nymi v ose vidlcového télesa, fesd{ pro-
blém zdokonaleni automatizace vyroby
téchto téles, predeviim ve tvaru elektro-
lytickych kondenzétori. Podstata vynéle-
zu spo&iv4 v tom, Ze na nosnych ramenech
zékladniho stojanu jsou umisténa tfi pne-
umaticks zaifizeni pro ovladédni funkce za-
fizeni a zakladaci ram pro valoova téle-
sa opatieny prohloubenim s oto&nymi véa-
ledky pro oto&né vlioZeni valcovych téles.
K pistu prvniho pneumatického zafizeni
pro ovladani pohybu vychylného orientad-
niho palce je pfipojen driék pro uchyce-
ni vychylného orientadniho palce, opatie-
ného na plochém zakondeni odtladovaci
&4st1, kterd pfechizi pfes réadius k se-
$ikmeni, navazujicimu na svislou srovné-
vaci hranu. Druhé pneumatické zarizeni
uréené pro posun véalcovych téles do
opera&ni polohy v zaklédacim rému a tfeti
pneumatické zarizeni pro zasouvani
zorientovanych vyvodnich kolikd valco-
vych téles jsou umistény po boku zaklé-
daciho ramu, k jehoZ prohloubeni je pri-
pojen vystup zdsobniku valcovich téles.
Redeni je vyuZitelné ve vSech pripadech,
kdy je Z&douci orientace vyvodd vélco-
vych téles do svislé polohy.
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Vynédlez se tykd4 zaPizeni pro orientaci vélcovych d118
'8 nejméné& dviéma vyénivajicimi koliky, uspo¥ddanymi v jedné
pr¥imce a umfst&nymi v ose vélcového dilu, pFedevdim vélcovych
provedeni elektrolytickych kondenzétord.

Je znémo, Ze u automatizované vyroby predeviim elektroly-
tickych kondenzétor &, pripadné i Jjinych vyrobkd vAlcového tve-
ru opatfenych vyvody, jsou vyrobky ne vstupu zafizeni, urdené
k zpracovéni, zavédény ruéné, nepifiklad zaklédddnim 4{13 s ori-
‘entovanymi vyvody do zésobniku opateného vodicimi liZtemi.

Nevyhodou uvedeného Pefeni je nedbstateéné automatizace
spojend v vy¥&1 pracnosti na vyrobnich linkéch.

Vyse uvedené_nedochﬂkgiodstraﬁuje za¥izeni pro orientaci
vdlcovych dild podle vyndlezu s ne jmén& dvéma vy&nivajicimi
kol{ky uspoPédenymi v jedné p¥imce, predeviim elektrolytickyeh
kondénzétor&, tvorené zdkladnim stojanem zai#fzen{ se tiemi nos-
nymi rameny pro uchyceni funk&nich d{14 a zasobnikem vélcovych
a{18., Podstata vyndlezu spoéivé v tom, %e na nosnych ramensch
zékladniho stojenu je umist&no prvni pneumatické za¥fzeni, dru-
hé pneumatické zadbizeni, tiet{ pneumatické zafizeni a zaklédacl
rém pro védlcové dfly, opatieny prohloubenim s otolnymi véleéky
na lo¥iskéch pro otodny pohyb vloZenych vélcovych d{18. K pistu
prvniho pneumatického zaifizern{ pro ovliddéni pohybu vychylného
orientadniho pelce je pripojen drZék pro uchyceni orientalniho
paelce otodn& vychyleného kolem &epu a spojeného s vratnou pru-
finou, opatfeného ne plochém zakonfeni odtlalovaci ¥ésti, kte-
r4 phechézi pres rédius k sedikmeni navezujicim na svislou
srovndvaci hrenu. Druhé pneumatické zafizeni,uréené pro posun
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.vélcovych df1d do operani polohy v zaklddacim rému a t¥etf
pneumatické za¥izeni urfené pro zasouvéni zorientovanych vy-
vodnich kolfkd vélcovych'dilﬁ do névazného zaffzen{ pro mé&ie-
ni a t¥#{d&ni vélcovych dfld jsou umist¥ny po boku zaklddaciho
rému, k jehoZ prohloﬁbeni Je piripojen vystup zdsobniku védlco~-
vich df18., | | | |

Vyhodou Peseni podle vynélezu je moZnost plné automati-
zace zakléddni polotovard vélcového tveru s radiélng vyénive-
jfcimi kolfky na vyrobnich, &i montéinfch linkéch. |

Za¥{izeni prc orientaci vAlcovych d11d podle vyndlezu bude
nésledovn® bliZ%e popséno v p¥ikladovém provedeni s pomoci p¥i-
po jenyeh vyobrazeni, kde
obr., 1 znézorfuje celkové usporddéni za¥fzent,
obr, 2 znézorEUJe v nérysu detailnf uspo¥éddni vychylovaciho

‘orients¥nfho palce p¥i orientovéni vélcovych 4114 a
obr, 3 znéibrﬁuje bokorys detailnfho uspoddéni vychylovaciho
| orienta&niho pseslce podle obr, 2.
 Zarfzeni pro orientaci vélcovgch 113 s dvéma vyvodnimi

kpliky; usporddenymi v jedné piimce prochézéjici osou védlcového
dilu A, znézorn&né v nérysu na obr, 1, sestévd z nosného stoje-
nu 1 se_dvémafvodivymi tyCemi opatfenymi t¥emi nosnymi remeny
il, ;g,';;. Na prvnim nosném ramenu 1l je umf{st&no prvn{ pneu-
matické za¥{zenf 2 pro ovlidddni drzéku 22, ve kterém je uchycen
vychylovaci orienta¥nf pelec 6., Na druhém nosrném famenutg Je
umistén zekléddaci rém 3 s vybrénim 33 pro vdlcové dily A. Na
t¥etfm nosném remenu 13 Jje umisténo druhé pneumetické za¥i{zeni
4 s pistem 41 pro posun vélcovych d118 A do opera¥ni polohy,
a t¥et!{ pneumetické zedfzent 5 s pistem 51 pro zasouvéni zorien-
tovangch vélcovych d11& A do zaffzenf pro jejich mé¥enf a t¥{d¥-
ni, Druhé pneumetické zaPfzeni 4 a t¥eti pneumatické zerfzenf 5
jsou umist&ne po boku zakléddaciho rému },pfivréceného k nosnému
stojanu 1 ze¥izenf{, K vybrdni 33 zeklédacfho rému 3 je p¥ipojen
vystup zésobniku 8 védlcovych 41104 A. "
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Vychylovaci orientadni palec 6 je v podrobném uspo¥ddéni
znézorn¥n ne obr, 2 v nirysu é na obr. 3 v bokorysu. Svou horni,
%irs{ ¥4st{ je vychylovaci orientainf palec 6 oto&n& pFipojen
k drééku.palce‘gg prostfednictvim &epu 65. DrZédk palce gg,pevné
spojeny s pistem 21 prvniho pneumatického zaffzeni 2, je na stra-
n& ptivrdcenéd k vodicim ty¥fm nosného stojanu 1 ne své spodni
stren® opat¥en uUkosem 211, urdenym pro mirné vychylovéni vychy-
lovaciho orienta¥nfho palce 6 kolem Jeho Zepu 65 a s vychylova-
cim orientalnim palcem 6 je’Spojen vratnou pruZinou 7. Dolni
zi¥end &4st vychylovaciho orientadntho palce 6, znézorn&ného na
obr., 2, je uspoiédéna na vysku, pricem¥ ploche jejiho zakonfeni
tvor{ odtladovaci ¥dst 61, kterd piechézi pies réddius 62 k seSik-
men{ 63,nevezujicimu na svislou srovnévaci hranu 64. Vybrénf 33
v zaklédacim rédmu 3 Jje opatenoc otodnymi vfle¥ky 31 uloZenymi
v loZiskéch 32, Jjek je znézorn¥no na obr. 3, za Gdelem optimél-~
ntho snifeni t¥eni p¥i protédeni vloZeného vélcového d(Zu..A,"
opatPeného vyvodnimi koliky a, b.

P#i funkci za¥izenf pro orientaci %élcovjch t&les A s nej-
‘méné dvéma vyvodnimi kolfky a, b je- fesovy prib&h na sebe nevazu-
jicich operaci ddn neznézorn¥nym programétorem. Jednotliv#fvélqo-
ve ch%ﬂ A - An s vyvodnimi koliky &, b postupujs jednotlivé
do vybréni 33 zaklédacfho rému 3, jek znézorn¥no na obr. 2. Po
najet{ vélcového Sl A ze zésobnikdgéglcovych d{1&  do vybré-
ni 33 zaklédactho rému 3 s otolnymi vélelky 31 na loZiskéch 32
zasune pist 41 druhého pneumatického zarfizeni 4 vélcovfring_ A
do operadntho prostoru, kde vyvodni koliky &, b se nachézeji pri-
mo pod vychylovacim orientenim pslcem 6. Nato se uvede pist 21
prvniho ynéumatického zafizen{ 2 pro ovldddni drZdku palce 6 do
pohybu ve smdru S doll a odtladovaci g4st 61 vychylovaciho orien-
ta&ntho palce 6 p¥ijde do styku s Jjednim vyvodovym kolikem & -
nebo b vilcového Al A, piifem? mohou nastat prakticky t¥i
situace zndzorn&né na obr. 2. :
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V prvnim p¥fped¥ se predpoklddd, %e rovné, odtladovaci
dést 61 vychylovaciho‘orientaéniho pelce 6 dolehne na vyvodni
kolik a v poloze x a odtladf jej smé&rem dolﬁ &im% dojde k po-
¥adovené orientaci obou kol{kd a8, b pres sedikmen{ 63 na svislou
srovndvaci hrenu 64 vychylovaciho orienta&niho palce 6. Tim je
vélcovy dil. A pripraven k zesunuti vyvodnich kolfkd g, b do
neznézornéného mé¥¥iciho a t#idictho ze¥fzeni.

V druhém p¥iped® se podle obr, 2 predpoklédé, Ze jeden
z obou kolikd a8, b je v poloze y. Pak narazi vychyloﬁaci orien~
~ ta¥n{ palec 6 na vyvodni kolik a avym rddiusem 62. Nérazem se
vychylovac{ orientadni palec 6 mirn& nato¥f kolem svého &epu 65
e vratné pruzine 7 se stladf, Vzhledem k tomu, %e spojnice mista
dotyku vychylovacfho orientaniho palce 6 s kolfkem g a osy Q
gepu 65, to je piimka g)neni rovnob&Znéd se sm&rem S pohybu vychy-
lovacfho orienta&niho palce 6, je odtlaen{ obou kolikd a, b do
zorientovené polohy provedeno pies sedikmenf 63 na svislou srovné-
vaci hranu £4. Po zorientovédni vyvodnich kolikd a, b se vratné
.pruzlna 1 navrét{ do klidové polohy. Tim je op&t vélcov§ dLEi A
ptipraven k zesunut{ vyvodnich kolfikd a, 9 do neznézorn&ného mé-
fic{ho atrfdleiho zarizeni.

Ve tretim p¥*{pad® se podle obr, 2 predpokldéddd dolehnuti se-
8ikment 63 na vyvodni vyfe poloZeny kolik g v poloze z a pod tla-
‘kem pohybu vychylovacfho orienta&nfho palce 6 dojde k svislé ori~
entaci obou kolfkd 8, b na svislé srovnévaci hran& 64 vychylove-
ciho orienta&nfho palce 6. Tim je vélcovg N A op&t pripraven

k zesunut{ vyvodnich kolfkd a, b do neznézorn¥ného m&*icrho
a t¥{dictho ze¥izeni. ‘

Po zorientovant vyvodnich kolikd a, b se prvni pneumatické
za¥fzent 2 s vychylovacim orientadnim palcem 6 vraci do vychozi
polohy. Nato zatla¥f pist 51 t¥etfho pneumatického zarfzeni 3
vélueovy’ d{l . A do neznézorn&ného m¥¥iciho zafizeni. Po stale- °
ni pistu 51 se cely cyklus opakuje.
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Zat{zeni pro orientaci védlcovych d{l8 & nejméné dvima
vy¥nivajicimi koliky, uspo¥ddenymi v jedné p¥imce, predeviim
elektrolytickych kondenzétord, tvoFené zékladnim stojenem zat{-
zeni se ttemi nosnymi remeny pro uchycenf funk&nich d{1d & zé~
sobnikem vdlcovych df1d8, vyznafené tim, Ze na nosnych ramenech
(11, 12, 13) zékledniho stojanu (1) je um{st¥no prvni pneuma-
tické zePfzeni (4), t¥eti pneumatické ze¥izeni (5) a zaklédact
rém (3) pro vélcové d{ly (A), opetPeny prohloubenim s oto&nymi
vdledky (31) na loZiskéch (32) pro oto¥ny pohyb vloZenych vélco-
vych dfld (A), pridem? k pfstu (21) prvntho pneumatického zari-
zenf{ (2) pro ovlédéni pohybu vychylného orientea&ntho palce (6)
je pripojen driék (22) pro uchyceni orlentaéniho palce (6ﬂ§toén§
vychylného kolem &epu (65) a spojeného s vrainou pruZinou (7),
opatteného na plochém za¥izeni odtladovaci &4sti (61l), kterd pre-
chéz{ pres rédius (62) k sedikmeni (63) navazujicﬁmrwasﬁislou
srovnévaci hrenu (64), zatimco druhé pneumatlcké zafizeni (4)
ur&ené pro posun vélcovych afld (A) do operafni polohy v zaklé-
decim rému (3) e treti pneumatické za¥izeni (5) urfené pro za-
souvéni zorientovenych vyvodnich kelikd (a, b) vélcovych dild (A)
do névazného zefi{zenf pro m&ten{ a t¥fd¥nf vdlcovych dild (4)
jsou umist¥ny po boku zaklédacfho rému (3), k jehoZ prohloubeni
je pPipojen vystup zésobniku (8) vélcovych afld (A).

3 vykresy
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