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Za¥izeni pro mont4? a kontrolu kvality pracovniho dilu

Oblast techniky

Technické fefeni se tyk4 zafizeni pro mont4Z a kontrolu kvality pracovniho dilu, obsahujici ma-
nipula&ni rameno pro pfesouvéani pracovniho dilu mezi jednotlivymi pracovnimi jednotkami.

Dosavadni stav techniky

V soudasné dob& probih4 vyroba pracovniho dilu, jako je napiiklad kryt malého elektrického
motoru tak, %e obsluha zafizeni umisti viechny komponenty pracovniho dilu do zékladni pozice
stroje, kde prob&hne jejich automatickd montdZ a poté je sestaveny pracovni dil ruéné vyjmut
operétorem, pfpadné opticky zkontrolovén, a pfedan k dal§imu zpracovani.

Je znimé rotadni zafizeni, které obsahuje manipulaéni rameno uloZené na rotujici zédkladové
desce, pomoci kterého jsou do jednotlivych pracovnich jednotek pfesouvany pracovni dily
k jejich zpracovani nebo ke kontrole kvality zpracovéni. Pota¢enim zdkladové desky okolo své
rotadnf osy je manipula&ni rameno pfesouvano do jednotlivych pracovnich pozic, pti¢emZ otoce-
nim zékladové desky o 360 stupiil je manipulatni rameno pfesunuto do své vychozi polohy.
Nevyhoda takového zafizeni je, Ze pfi sefizeni pohybu manipulaéntho ramene mezi dvéma pra-
covnimi jednotkami je nasledn& nutné sefidit pohyb manipulaéntho ramene mezi viemi nésledu-
jicimi pracovnimi jednotkami. Dal§i nevyhodou zafizeni je uspofddéni a pfipojeni kabelaZe
k jednotlivym manipulaénim ramenim, kdy z diivodu rotace zdkladové desky dochazi ke krou-
ceni kabeld a jejich néslednému pokozeni.

Kontrola sestavenych pracovnich dili probih4 pouze vizudlné, piipadng jsou po sestaveni kom-
pletnfho vyrobku provadény naptiklad zvukové nebo vibratni testy, které vak odhali/zjisti pouze
z4vadu na vyrobku, ale ne jiZ jejich pfi€inu.

Cilem technického Feleni je zafizeni, které provede sestaveni pracovniho dilu a néslednou kon-
trolu kvahty jeho sestaveni.

Podstata technického feSeni

Cile je dosaZeno zafizenim pro montdZ a kontrolu kvality pracovniho dilu podle tohoto technic-
kého FeSeni, jehoZ podstata spo&iva v tom, e obsahuje na rdmu uloZenou komoru, v ni% je otoéné
uloZené zékladovéa deska, kterd je opatfena alespoti dvéma manipulanimi rameny a spfaZena
s prostfedky pro jeji kyvny vratny pohyb mezi dvéma pracovnimi pozicemi, pfiemZ na pracov-
nich pozicich je uspofadéna alespoi jedna kompletovaci jednotka pro sestaveni pracovnich dilu,
alespoti jedna kamerova jednotka pro vizuélni kontrolu pracovniho dilu a alespoti jedna jednotka
pro kontrolu pevnosti spoje sestaveného pracovniho dilu.

S vyhodou pak mampulaéni rameno vykonavé kyvny vratny pohyb mezi dv€ma sousedicimi
pracovnimi pozicemi opatfenymi pracovnimi jednotkami. Potet manipulatnich ramen a poCet
manipulaénich jednotek zafizen je z4visly na potu pracovnich operaci potfebnych k sestaveni
a zkontrolovan{ pracovniho dilu. Jednotlivd manipula¢ni ramena i pracovni jednotky jsou pak de-
montovatelné a v ptipadé opravy, servisu nebo jiné operace, tak mohou byt nahrazeny néhrad-
nimi rameny nebo jednotkami.

Manipula¢ni rameno s vyhodou obsahuje alespoti jeden line4rni pohon, napf. pneumaticky valec,
ktery umoiuje vysunuti manipulaéniho ramene v horizont4lnim a vertikalnim sméru.

Dile je s vihodou na konci manipula¥niho ramene uloZena uchopovaci jednotka pro uchyceni
pracovniho dilu, které je sprazena s dal§im linedrmim pohonem za u¢elem jejiho rozevieni a se-
vieni.

Jednotka pro kontrolu pevnosti spoje obsahuje zaklddaci lizko pro uloZeni pracovniho dilu,
z Jehoi jedné strany je uloen pojezd s fixaénim zaf{zenim pro uchycent testovaného dilu a mefi-
cim zafizenim pro zméfeni polohy spoje pracovniho dilu, a z jehoZ druhé strany je uloZen pojezd
s ptitladnym zafizenim pro zatlateni na spoj pracovniho dilu.
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Objasnéni vykresu

Technické feSeni je schematicky zndzornéno na vykresech, kde je na jednotlivych vyobrazenich
zaf{zeni pro mont4Z a kontrolu vitek, pfi¢emZ na obr. 1 je zobrazen axonometricky pohled na
celé zafizeni a na obr. 2 je zobrazen axonometricky pohled na vnitini &4st komory, ve které jsou
uloZené pracovni jednotky a zdkladova deska s manipulainimi rameny.

Piiklady uskute&néni technického feeni

Zatizeni pro mont4Z a kontrolu vi¢ek podle tohoto technického FeSeni obsahuje nosny rdm 1
s deskou 11, na které je uloZen4 pracovni komora 2 z prihledného materilu. V pracovni komofe
2 jsou na desce 11 uloZeny pracovni jednotky 4 a pohonna jednotka s rotaénim manipuldtorem 3,
kterd vykondva kyvny vratny pohyb mezi pracovnimi jednotkami 4, resp. pracovnimi pozicemi
neobsazenymi pracovnimi jednotkami 4. '

Rota¢ni manipulétor 3 je v tomto piikladném provedeni tvofen kruhovou zdkladovou deskou 31,
v jejiZ rotadni ose je vytvofen otvor pro pfivedeni nezobrazené kabeléZe ke tyfem manipulatnim
ramentim 32, kter4 jsou uloZena na vné&j$im okraji horni strany zdkladové desky 31. KaZdé mani-
pulaéni rameno 32 obsahuje radiélni a vertikilni linedrni pohon, napf. pneumaticky vélec, které
umoZiiuje vysunuti vysuvnych ¢asti manipulainiho ramene 32 v horizontdlnim a vertikdlnim
sméru a linearn{ pohon pro rozevieni a sevieni na jeho konci uloZené uchopovaci &asti.

Deska 11 zafizeni pro montZ a kontrolu vi¢ek podle tohoto piikladného provedeni obsahuje pé&t
pracovnich pozic, které jsou obsazeny pracovnimi jednotkami 4. Jednotlivé pracovni jednotky 4
jsou na desce 11 uloZeny v kruhovém uspofadéni se stfedem v rotatnf ose zédkladové desky 31,
pfi¢emz uhlové vzdalenosti mezi dvéma sousedicimi pracovnimi jednotkami 4 je stejna.

Na prvni pracovni pozici je uloZena zndm4a kompletovaci jednotka 41, kterd spoji dvé &asti pra-
covniho dflu zalisovanim jednoho dilu do druhého, napt. ohnutim koncii jednoho z dili.

Na druhé pracovni pozici je uloZena jednotka 42 s kamerovym systémem, kterd vizualné€ zkon-
troluje spravné uloZeni vSech &4sti pracovniho dflu a jejich spravné zalisovani v kompletovaci
jednotce 41. PouZit miZe byt naptiklad kamerovy systém Keyence, ktery umoZiiuje mechanicky
nastavit senzor kamery ve tfech osach.

Tteti pracovni pozice je opatfena jednotkou 43 pro kontrolu pevnosti spoje, kterd obsahuje na
desce uloZené zakladaci liZko pro vloZeni testovaného dilu a kolejnice s pojezdy, na kterych jsou
uloZena fixa¢ni zaf{zeni pro pevné uloZeni pracovniho dilu v zaklddacim liZku, méfici zafizeni
pro mé&feni posunu spojky a pfitlaéné zatizeni pro zatlateni na spoj testovaného dilu.

Ctvrta pracovni pozice je v tomto pikladném provedeni opatfena pouze rezervni jednotkou 44,
ktera slouZ{ pro odloZeni pracovniho dilu. Tato pracovni pozice miiZe byt opatfena dal3f testovaci
nebo vyrobni jednotkou, které je potfeba k dal¥imu zpracovani nebo kontrole pracovniho dilu.

Jednotka 42 s kamerovym systémem a jednotka 43 pro kontrolu pevnosti spoje jsou spfaZeny
s nezobrazenymi prostfedky pro vyhodnoceni vyrobniho a kontrolntho procesu. Pracovni dily
jsou na zékladé€ vysledki z téchto jednotek rozdéleny na vadné pracovni dily a pracovni dily bez
vady/defektu. P4ta pracovni pozice je pak opatfena tHdici jednotkou 45 opatfenou dvéma otvory,
kaZdy spfaZeny s jednim boxem, pfi¢emZ jeden z otvori je pfifazen pro pracovni dily, které jsou
bez vady/defektu a druhy otvor je ptifazen pro vadné pracovni dily.

Déle bude popséno piikladné provedeni funkce zafizeni pro montdZ a kontrolu kvality pracov-
niho dilu podle tohoto technického feSeni. Technické feeni bude popsdno na ptikladu montaZe
atestovani vi¢ka malého elektromotorku. Manipulaéni ramena 32 rotadniho manipulatoru 3
vykonévaji kyvny vratny pohyb mezi dv€ma sousedicimi pracovnimi pozicemi opatfenymi
pracovnimi jednotkami 4, tj. prvni manipulaéni rameno provadi kyvny vratny pohyb mezi prvni
a druhou pracovni jednotkou, druhé manipulaéni rameno provadi kyvny vratny pohyb mezi
druhou a tfetf pracovni jednotkou atd.
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Obsluha zafizeni vloZi do kompletovaci jednotky 41 na prvni pracovni pozici komponenty pra-
covniho dilu, tj. vitko motorku, dva kondenzatory, dvé komirky a loZisko motorku. Sefl4pnu-
tim/stlalenim bezpednostniho pedalu dojde k aktivaci bezpetnostni svételné zavory a spusténi
pracovniho procesu. LoZisko je zalisovano do &ela motorku, kondenzatory jsou upevnény na
svych mistech ohnutim jejich p¥vodi a komiirky jsou zalisovény do &ela motorku ohnutim jeho
koncu.

Takto spojend sestava motorku je poté pomoci prvniho manipulainiho ramene vyjmuta
z kompletovaci jednotky 41 a rotadni manipulétor 3 se pooto¢f smé&€rem ke druhé pracovni pozici.
Pomoci systému linearnich pohonil se manipulaéni rameno 32 vysune nad uloZeni druhé pracovni
jednotky, kde se uloi spojend sestava, a nasledné se manipulatni rameno 32 zasune zpét a ro-
taéni manipulétor 3 se pooto&i zpét do své prvni pozice.

Druh4 pracovni jednotka je tvofena kamerovym systémem Keyence, ktery zkontroluje spravné
uloZen{ viech komponent vitka motorku a zahnut{ spojovacich prvki.

Analogickym pohybem, jako pfi pfesunu spojené sestavy z prvni pracovni jednotky do druhé
pracovni jednotky, pfesune druhé manipulaéni rameno 32 kamerové zkontrolovanou spojenou
sestavu z druhé pracovni pozice do tfetf pracovni pozice.

Na tfeti pracovni pozici je uloZena jednotka 43 pro kontrolu pevnosti spoje, do jehoZ zakladactho
lixka je uloZena spojena sestava, kterd je vném zafixovdna pomocf prvniho pneumatického
vélce. Druhy pneumaticky valec pak zatla¢i na komirky zalisované ve vi¢ku motorku, pfi¢em%
méfici jednotka zmé&H polohu komirek pfed a po zatlateni druhého pneumatického vélce.

Dal¥{ manipulaéni rameno 32 rotaéniho manipulatoru 3 pfesune smontovanou sestavu elektro-
motoru do nasledujici &tvrté pracovni pozice, kterd je v tomto pfikladném provedeni obsazena
pouze rezervni jednotkou 44 pro odloZeni smontované sestavy. Tato &tvrta pracovni pozice slouZi
pouze jako rezervni pro pfipad, kdy je potfeba doplnit dalsf pracovni jednotku 4 pro dal$i montaz
pracovniho dilu nebo kontrolu jiZ spojené sestavy.

Posledni manipulaéni rameno 32 pfesune smontovanou sestavu k tHdici jednotce 45, ktera obsa-
huje dva otvory napojené na vyjimatelné zasobniky uloZené ve spodni ¢asti rimu 1. V zédvislosti
na predchoz{ kontrole kamerovou jednotkou 44 a jednotkou 43 pro kontrolu pevnosti spoje je
smontovana sestava vloZena do otvoru pro vadné nebo dobfe zpracované kusy.

Jednotlivé pracovni jednotky 4 jsou k desce pfipojeny demontovatelné, napf. pomoci pneumatic-
kého nebo elektrického multikonektoru, ktery umoZiluje rychlou vyménu pracovni jednotky 4
napf. pfi 0drZbé, sefizeni nebo jeji ptipadné opravé, ¢imZ se zkrati &as, kdy je zafizeni v ne€in-
nosti, na minimum.

KaZdé manipulaéni rameno 32 slouZi k pfesouvani pracovniho dilu mezi dvé€ma pracovnimi jed-
notkami 4, napf. prvni manipula&ni rameno 32 pfesouvé pracovni dil z prvni pracovni jednotky
41 do druhé pracovni jednotky 42, a poté se manipulaéni rameno 32 vraci zpét k prvni pracovni
jednotce 41. Ostatni manipulaéni ramena 32, uloZend na zékladové desce 31, pak vykonévaji
analogicky pohyb mezi ostatnimi pracovnimi jednotkami 4, napf. druhé manipula¢ni rameno 32
vykonava vratny kyvny pohyb mezi druhou pracovni jednotkou 42 a tfeti pracovni jednotkou 43
atd.

NAROKY NA OCHRANU

1.  Zafizeni pro mont4Z a kontrolu kvality pracovniho dilu, obsahujici manipulani rameno
(32) pro presouvani montaZniho dilu mezi jednotlivymi pracovnimi jednotkami (4), které jsou
demontovatelné uloZeny na pracovnich pozicich, vyznadéujici se tim, Ze obsahuje na
ramu (1) uloZenou komoru (2), v niZ je oto&né€ uloZend zdkladové deska (31), ktera je opatfena
alespoil dvéma manipulaénimi rameny (32) a spfaZena s prostfedky pro jeji kyvny vratny pohyb
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mezi dvéma pracovnimi pozicemi, pfiemZ na pracovnich pozicich je uspofddéna alespoii jedna
kompletovaci jednotka (41) pro sestaveni pracovniho dilu, alespoii jedna kamerovéa jednotka (42)
pro vizualn{ kontrolu pracovnfho dilu a alespoii jedna jednotka (43) pro kontrolu pevnosti spoje
sestaveného pracovniho dilu.

2.  Zafizeni podle ndrokul, vyznaédujici se tim, Ze manipulaini rameno (32) obsa-
huje alespoti jeden linearni pohon v horizontélni ose a/nebo vertikalni ose.

3.  Zafizeni podle niroku 1 nebo 2, vyznaéujici se tim, Ze manipulatni rameno
(32) je opatfeno uchopovacim zatizenim.

4,  Zafizeni podle libovolného z pfedchozich narokl, vyzna&ujicf se tim, Ze jed-
notka (43) pro kontrolu pevnosti spoje obsahuje zaklddaci liZko, z jehoZ jedné strany je vratné&
pfestaviteln& uloZeno fixaéni zaf{zeni pro uchyceni pracovniho dilu v zaklddacim lizku a méficf
zafizeni pro zméfen{ polohy testované &asti pracovniho dilu, a z jehoZ druhé strany je vratné pfe-
staviteln& uloZeno pfitlatné zafizeni pro zatlaleni na testovanou ¢ast pracovniho dilu.

1 vykres
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