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V pripravn& ndstrojovych jednotek pruZ- 0BR 1
ného vyrobvniho systému je nejmén¥ 1 zdsob- 1
nik ndstrojovfch Jednotek regélového uspo-
rddén{, na kterém Je upevnin ru¥ni menipu- + [Zi
1dtor, sestdvajici z visuté drdhy s vozi«
kem, pojizdnym gz mista vstupni stenice do +
mista manipula&ni stanice ndstrojovgch jed- " T
notek, usporddané vedle zdsobniku ndstrojo-
vfch Jednotek, p¥ipadné mezi ndkolike z4- 1 + +
sobniky ndstrojovych jednotek. Vozik Je \
opatien svislym pracovnim vélcem, jeho¥ + +
pistnice nese delisti s ¥innymi plochemi +
pro orientované uchopeni ndgtrojové jednot-
ky s nasazenou ochrennou bunkou, svisle v~
suvnymi do UrovnZ sani manipulaéni stanice, -
ve kterych Jg usporéddno dlo¥né misto pro
ochrannou bunku s nédstrojovou jednotkou.
Sané gsou posuvné po vodorovném vedeni
usporddaném kolmo na visutou dréhu ruéniho
manipuldtoru.

V§hodou zarizeni je mechanizoveny
vstup a v§stup ndstrojovich jednotek do
automatizovaného systému. Vyhodnost zefi-
zeni vyniké zejména p¥i menipulaci Jednot-
kemi o v3t3{ hmotnosti.
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Vynédlez se tykéd zafizeni pro manipulaci ndstrojovymi jednotkemi v pru¥nych vyrobnich
systémech s obrébé&cimi centry.

U obréb&cich center se pouZivd zésobniku ndstrojovych jednotek pro orientované uloZent
ndstrojovych jednotek. Obrdbdci centra jsou souddsti technologickych pracovid¥ pruZného vy-
robniho systému. Ze zdsobniku ndstrojovych jednotek jsou nédstrojové Jednotky pomoci rdznych
typh menipuldtord vyjfimdny e vklddény do vieten obrdb&ciho centra nebo opadnd.

Néstrojovd jednotka sestdvé z néstrojového dridku, ve kterém je upnut p¥isludny PFezny
ndstroj. DrZék ndstrojové jednotky byvé teké opatien kédovym 3t{tkem.

Zésobnfky ndstrojovych jednotek jsou rizného provedeni: rotedni, Fetdzové nebo regélo-
vé, tj. zdsobnik md tvar regdlu s udloZnymi misty, uspofddénymi do rastru, pro ukléddni né-
strojovych Jednotek s nasazenou ochrannou bunkou. Ochrannd bunka je vylisovand z plastické
hmoty, Jje opat¥ena aretaci a patkami pro polohovénf a zajist¥ni ochranné bunky v dloZném
mistd regdlu. V ochrenné bunce je uspofddén kuZelovy otvor s aretadnim &lenem pro ulo¥eni
a zajisténi pr{sludné néstrojové Jednotky.

Tento typ zdsobniku néstrojovych jednotek pro uklédddni néstrojovych jednotek s ochraen-
nymi bunkami je s vfhodou poufitelny pro sutomastickou manipulaci néstrojovych jednotek
v pruZném vyrobnim systému s obrdbdcimi centry pro opracovéni skifnovitych souddsti. Néstro-
Jové jednotky jsou v tomto systému menipulace po celou dobu manipulovény & ukldddny s ochran-
nou bunkou, kterd mimo jiné teké chréni kuZel néstrojové jednotky. Pouze p¥i vym&n& ndstro-
Jové jednotky ve vietenu obrédb&ciho centra je kuZel ndstrojové jednotky na krdtkou dobu ob-
naZen. Cely proces menipulace s ndstrojovymi jednotkemi mezi zésobniky ndstrojovych jednotek
na jednotlivych technologickych pracovidtich je v pruZném vyrobnim systému pln¥ sutomatizo- '
van.

Tato zndmd zaPizeni pro wenipulaci s néstrojovymi jednotkemi v pruZnych vyrobnich
systémech v&etn& uvedeného uspordddni s regdlovymi zdsobniky nemajf vhodnd zafizenif, kterd
by preklenula nizky stupen mechanizace a ru¥ni pr{pravy ndstrojovich jednotek v tzv. pii-
pravné ndstrojovych jednotek v prufném vyrobnim systému a plnou automatizaci menipulace
mezi zd4sobniky ndstrojovych jednotek am obrdbdcimi centry vietnd automatické dopravy ndstro=-
Jovych jednotek mezi Jjednntlivymi zdsobniky v pru’ném vyrobnim systému navzédjem. Tato zafi-
zeni vyZaduji{ znadnou rudni manipulaci s nédstrojovymi jednotkemi p¥i plndn{i zdsobnfku né-
strojovych jednotek v pfipravnZ néstrojovych jednotek, co? u automatizovaného vyrobniho
systému je nevyhodné.

Céstednym Fedenim je vyuZit{ specidlnich rudnich vozikl, které obsahujf ndkolik dloZ-
nych mist pro ochranné bunky s ndstrojovymi jednotkemi a tlo¥nd mista voziku Jsou uspotddd-
na tek, Ze po pristaveni a zspolohovdéni voziku k zdsobniku ndstrojovych Jednotek tvoi{ dloZ-
né misto voziku pokradovdni rastru dloZnfch mist zdsobnfku ndstrojovych jednotek. Automa-
ticky manipuldtor umistény vedle zésobniku ndstrojovych jednotek, jeho% tkolem je obsluha
zdsobniku ndsirojovfch jednotek, miZe provdd¥t vymdnu a menipulaci nédstrojovymi jednotkemi
uloZenymi v ochrannych bunkéch jak v zdsobniku ndstrojovych jednotek, tak i v rudnim vozfku.
Av8ak i tato manipulace je v pruZném vyrobnim systému nevyhodnd. Vkléddni a vyjfméni néstro-
Jjovyeh jednotek s ochrannymi bunkami do UloZnych mist ruéniho voziku je obtf%né a zejména
1 néstrojovych jednotek o v&t3{ hmotnosti se musf provéddt dvima pracovniky ze pomoci spe-
cidlniho p¥ipravku.

Po umisténi a zapolohovéni voziku do prostoru zdsobniku ndstrojovych jednotek musi byt
prostor rufniho voziku a zdésobniku z bezpefnostnich divodd ¥innosti automatického manipulé-
toru uzaviten. Pokud je vozikem manipulovéno, nemi%e automaticky manipuldtor, ktery obsluhuje
zésobnik ndstrojovych jednotek, pracovat. Toto znain& prodlufuje ztrdtové Zasy manipulelniho
zof{zen{. Vodorovné manudlni provlékdni ndstrojovych jednotek pres rastr dloZnych mist vy-
Zaduje u t&€Zdich ndstrojovych jednotek soudinnosti dvou pracovniki.
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Ani organiza®nd neni tento zpiisob menipulace vyhodny. PruZfnost toku nédstrojovych jed-
notek ve strojnim systému vy¥sduje vloZeni nebo vyloZeni jediné néstrojové jednotky do sy-
stému, co¥ zplsob menipulace 8 rufnim vozikem tuto ginnost zna&né komplikuje.

Zat{zeni sutomatické menipulace s néstrojovymi jednotkami mus{ funk&n® i organizadné
navazovat na ostatnf periferni za¥{zeni v pfipravné ndstrojovych jednotek pruZného vyrobni-
ho systému. Stévajfci zndmé zaf{zenf nejsou pro tento d&el uspokojivé vyredena.

Mnohé z uvedenych nevyhod odstrafiuje zarizeni pro menipulaci nédstrojovymi jednotkami
v prufnych v§robnfch systémech s obrébZcimi centry, jeho? podstata spo¥ivéd v tom, Ze nejmé-
nd na jednom regdlovém zdsobniku ndstrojovych Jednotek je upevndna visuté dréha s vozikem,
opetfenym ruénim menipulétorem, ptiZem# vozik je pojizdny z mista vstupni stenice do mista
nejménd jedné manipulaini stenice ndstrojovych jednotek, usporddané vedle zésobniku ndstro-
jovych jednotek, pripadn& mezi dv&ma zésobniky néstrojovych jednotek, kde ruéni manipuldtor
sestdvd ze svislého pracovniho vélce, jehoZ pistnice nese &elisti s g&innymi plocheami pro
orientované uchopeni ndstrojové jednotky s nasazenou ochrennou burikou, svisle vysuvnymi
do urovnd sanf manipulainfich stanic, ve kterych je uspofddéno dlo¥né misto pro ochrannou
butiku s néstrojovou jednotkou, pPiZem# send jsou posuvné po vodorovném vedeni, usporddeném -
kolmo na visutou drédhu ruéniho manipuldtoru.

Gelisti jsou v pistnici pracovnfho vélce ulofeny vykyvn& a jsou vzéjemné propojeny
téhlem, vykyvné ulo¥%enym na prvni felisti a prochdzejfcim vybrdnim druhé Zelisti, kterd je
v dotyku s excentrem oto¥n& uloZenym na &epu, zebudovaném v tdéhle, pritemZ obd felisti jsou
rozpindny pruZinemi.

Pracovni védlec ru¥nfho manipuldtoru je opatifen ru¥nim Fidicim Zoupdtkem s ovlddacim
madlem, ulo¥enym pevn¥ ne pracovnim vélei.

Ulo¥né misto ochranné bunky s néstrojovou jednotkou sanich sestévd ze dvou opérek pev-
nych a dvou opérek posuvnych, posuvnych ve sméru kolmém na podélnou osu nédstrojové jednotky,
vedengch v t&lese sani a opatfenych vybrdnim, do kterého zabird jeden konec dvouramenné
péky, zatimcc druhy konec dvouramenné péky je v zdébéru s ty&eni, zakonlenymi kladkemi, kde
tyde Jsou posuvnd uloZené v t¥lese san{ a jsou v dotyku s rozpinacim klinem spojenym s pist-
nici pracovniho vélce. :

Prikled provedeni ze¥izeni podle vyndlezu je zndzornén na pripojenych vykresech, kde
obr. 1 ukazuje usporddéni dvou zésobnikd ndstrojovych jednotek s rudnimi manipuldtory,
vstupnimi stenicemi e manipuladnimi stenicemi v nédrysu, uspoiddené v pripravnd ndstrojovych
jednotek. Obr. 2 ukazuje toté% v pidorysu. Obr. 3 zobrazuje detailni provedeni &elisti rudé-
nfho menipuldtoru a umist¥ni ruiniho Soupdtka. Obr. 4 ukazuje detail sen{ manipuladni sta-
nice 8 WloZnym mistem ochranné bunky p¥i pohledu zp¥edu a obr. 5 ukazuje detail san{ mani-
puladni stanice v pﬁdorysu.

Zaiizeni pro poloautomat. uskladriovén! sestdvd z nejménd jednoho rastrového zésobniku
1 néstrojovyich jednotek 4, ktery mé 144 dloZnfch mist pro uloZeni ochrannych bun&k 3,
ve kterych Jsou zasunuté nédstrojové Jjednotky 4. Zésobnik 1 je opat¥en krakorci 3, kterd
nesou visutou dréhu 7 rudniho manipuldtoru § s vozikem 8. Vozik 8 nese svisle usporédany
vélec 9 s pistnict 10. Na pfstnici 10 jsou pomoci Zepu 13 a 14 vikyvn¥ uloZeny elisti 11
a 12. V prvnf Selisti 11 je pomoci Zepu 15 kyvn& uloZeno tdhlo 18 s &epem 16 a rulné& ovla-
datelnym excentrem 17. Gelisti 11 a 12 maji uspofddené funkini plochy 19 pro orientované
uchopeni néstrojové jednotky 4. felisti 11 a 12 Jsou proti excentru 17 rozpindny pruZinami

23 a 2.

Zdvih pistnice 10 s Zelistmi 11 a 12 a ndstrojovou jednotkou 4 s ochrannou bunkou 3 je
rudnd ovladatelny #idic{m hydraulickym Soupdtkem 20. Soupdtko 20 je spojeno nezakreslenymi
prufnymi hydraulickymi vodi¥i se zdrojem tlekové kapaliny a pevnymi vodiéi s vlastnim hyd-
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raulickym vdlcem 9 a hydraulickym indexem 22 pro polohovéni voziku 8 ve vodorovném sméru.
Svisly zdvih elisti 11 a 12 je roven zdvihu pistu hydraulického vdlce 9.

ManipulaZni stanice 26 sestdvéd z podstavce 27 se dvéma vélcovymi vedenimi 28, které
vedou san& 30. San&é 30 majf dlo3né misto 31 pro vlo¥eni ochrenné bunky j s ndstrojovou jed-
notkou 4. K polohovéni ochranné bunky 3 v uUloZném mist 31 je toto vybaveno pevnymi op¥rka-
mi 32 a posuvnymi opérkami 34, posuvné uloZenymi ve vedenich 36. Opérky posuvné 34 jsou
opatfeny vybrénimi 38, do kterych zasahuji konce dvouramennych pék 40, vykyvn& uloZenych
na &epech 42. Druhy konec dvouramennych pdk 40 je v zdbdru s tydemi 44, posuvné uloZenymi
v t&lese sanf 46. Ty%e 44 jsou pfes kladky 47 v zdbéru s klinem 49, pevn& spojenym s pistni
tyéL 50 hydraulického védlce 51. Hydraulicky vdlec 51 je napojen nezndzornénym potrubim pies
elektromagneticky rozvdded na zdroj hydraulické kepaliny.

San& 30 jsou po vélcovych vedenich 28 posouvény prostiednictvim pohybového Sroubu 29
z predni polohy 45, to je z dosahu &elist{ 11 rudniho menipuldtoru § do zadni polohy 48,
to je do dosahu automatického msnipuldtoru 43, umisténéhoc na zadni stran& zdsobniku | nédstro-
jovych jednotek 4. Oba zdsobniky ! jsou propojeny s ostatnimi neznédzorndnymi zdsobniky né-
strojovych jednotek pruZného vyrobntho systému visutym automatickym dopravnikem 35 ndstro-
jovych jednotek 4.

Zafizeni pracuje takto: Smontovand zkontrolovand néstrojovd jednotka 4 je rulné svym
upinacim ku¥elem nasunuta do odpovidajici kuZelové dutiny ochranné bunky 3, kters se nachd-
21 ve vstupni stanici 24. Rudnim ovlédénim .. néstrojovd jednotka 4 v ochrsnné buice 3 za~
jiZténa. Tim je komplex ndstrojové jednotka 4 ~ ochrenné bunka 3 pFipraven k dali{ manipu-
laci. Vstupni stsnice neni podrobné zskreslena a miZe byt nahrazens ku pPikladu pevnou plo-
$inou, na kterou budou ji% na jiném mfst¥ smontovené komplexy ochranné bunka 3 - ndstrojovd
Jjednotka 4 orientované uloZeny a piipraveny k menipulaci.

Vozik 8 rulniho manipuldtoru 6 se nachdzi v levé krajni poloze drdhy 7 nad vstupni
stanict 24. Celisti 11, 12 jsou rozevieny. Manudlnim ovldddnim #idictho Boupdtka 20 Jjsou
spu¥tény Zelistl 11, 12 proti uchopovanému mistu ndstrojové jednotky 4. Sevienim Zelistf
pomoci excentru 17 je ndstrojovd jednotka samosvorn® upnuta. Ru®nim ovlddénim vstupni sta-
nice 24 je soustava ndstrojovéd jednotka 4 - ochrannd bunke J uvolnina a rudnim manipuldto-
rem 6 ovlddanym manudlnd #{dicim Soupdtkem 20 zvednuta do horni polohy nad uroven vstupni
stenice 24. Manudlnim tahem za madlo 21 ridicfho ZBoupétka 20 je vozik 8 s ndstrojovou jed-
notkou 4 a ochrannou bunkou 3 prevezen nad oteviené loZné misto 31 menipuladni stenice 26.
Pomoci Fidiciho Boupdtka 20 je soustava spu¥tdna tak, %e ochrannéd buika J svimi patkemi
dosedne na pevné opérky 32 QloZného miste 31 sani 30. Se3ldpnutim 3lapky 39 noZniho Soupét-
ka vysune hydraulicky vélec 5! pistnf ty& 50 s klinem 49. Klin 49 ptisobf pies kledky 47 na
tyde 44 a dvouramenné pdky 40. Péka piend3{ pohyb na posuvné op&rky 34, které zapolohuji
ochrannou buiiku 3 s ndstrojovou jednotkou 4. Ndsleduje rudni uvoln¥ni Jelisti 11, 12 excent-
rem 17 a prufinemi 23, 2, vysunut{ &elistf 11, 12 nad droven seni 30 a odsunut{ voziku zp¥t

do zékladni polohy nad vstupni stanici 24.

Nyni lze asktivacf smdrového tladitka 41 odsunout san& 30 z pPfedni strany zdsobniku
ndstrojovych Jjednotek 1, 2 na zadnf strenu zdsobniku. V této poloze je komplex ochrannd
bunka 3 - néstrojovéd jednotks 4 v dosshu automatického menipuldtoru 43 umistiného na zad-
nich strendch zdsobnfiku 1 ndstrojovych Jednotek 4. Automaticky menipuldtor 43 uchopi svym
chapafem a odjist{ ochrannou bunku j s néstrojovou jednotkou 4 z tloZného miste seni 30 a
podle pokyni ¥idiciho systému dopravi komplex ochrannd buika 3 - ndstrojovd jednotka 4 na
urdenéd YloZné misto zdsobniku 1 ndstrojovych jednotek 4 nebo do voziku 3J7 visutého doprav-
niku 35 néstrojovych jednotek 4. Dopravnik 35 dopravuje komplexy ochrannd buike 3 - ndstro-
jovd Jjednotka 4 podle pokynd ¥fdiciho systému do zdsobnikd jednotlivych technologickych
pracovisi pruZného vyrobniho systému.
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Stejnym zplsobem, ale opadnym postupem jsou komplexy ochrsnné bunka 3 - ndstrojovd
jednotka 4 dopravovdny zp&t do pfipravny ndstrojovych jednotek 33.

PREDMET VYNALEZU

1. Zatizeni pro menipulaci ndstrojovymi jednotkami v pruZnych vyrobnich systémech
s obrdbécimi ceniry, sestdvajici ze zdsobniki ndstrojovych jednotek regélového typu, opatfe-
nych $lo¥nymi misty pro uklédéni ndstrojovich jednotek s ochrannymi bunkami, vzéjemn¥ pro-
pojenych centrdlnim dopravnikem ndstrojovych jednotek a automatickymi manipuldtory, vyzna~
gené tim, %e nejmén¥ na jednom regdélovém zdsobniku (1) néstrojovich jednotek (4) je upevnd-
na visutd drdha (7) s vozikem (8), opatfenym ruénim manipuldtorem (6}, piilfemZ vozfik (8) je
pojfzdny z mista vstupn{ stanice (24) do mfsta nejmén¥ jedné maenipuladaf stenice (26) ndstro-
Jjovych jednotek (4), uspoXddané vedle zdsobniku (1) nédstrojovyech Jjednotek (4), piipadn& mezi
dvéma zdsobniky (1) ndstrojovych jednotek (4), kde ruini menipuldtor sestdvéd ze svisiého
pracovnfho védlce (9), Jeho¥ pistnice (10) nese &elisti (11, 12) s Zinnymi plochemi (19) pro
orientované uchopeni néstrojové jednotky (4) s nasazenou ochrannou bunkou (3), svisle vy~
suvnymi do drovnd sani (30) manipuladnich stanic (26), ve kterych Jje uspofdddno udloZné
mfsto (31) pro ochrammou bunku (3) s ndstrojovou jednotkou (4), prifemZ sand (30) jsou po-
suvné po vodorovném vedeni (28), uspofddaném kolmo na visutou dréhu (7) ruénfho menipuldto-
ru (6J).

2. Za¥izenf podle bodu !, vyznalend tim, %e Zelisti (11, 12) jsou v pistnici (10) pra-
covafho vélce (9) uloZeny vykyvn& a jsou vzdjemnd propojeny téhlem (18), vikyvnd uloZenym
ra prvni Selisti (11) a prochdzejfcim vybrdnim druhé Zelisii (12), kierd Jje v dotyku s ex-
centrem (17), oto¥n¥ uloZenym na Sepu (16}, zabudovaném v tdhle (18), prilemZ obZ Celisti
(11, 12) jsou rozpindny pruZinami (23).

3. ZaPizeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze pracovni vélec (9) ru¥niho manipulétoru
(8) je opati‘en rudnfim Ffdic{m 3oupdtkem (20) s ovlddacim madlem (21), uloZenym pevnd na
pracovaim val:i (9},

4. Zarfzeni podle bodu 1, vyznalend tim, e 1ilo¥né misto (31) ochranné bunky (3) s né-
strojovou jednotkou (4) v sanfch (30) sestdvéd ze dvou opdrek pevnych (32) a dvou opdrek po-
suvnych (34), posuvnych ve smdru kolmém na podélnou osu néstrojové jednotky (4), vedengch
v t3lese san{ (46) a opatFenych vybrdnim (38), do kterého zabird jeden konec dvouramenné
péky (40), zatimeo druby konec dvouramenné pdky (40) je v zédb¥ru s tylemi (44), zakonZenymi
kladkemi (47), kde tyZe (44) jsou posuvn® uloZené v t&lese sani (46) a jsou v dotyku s roz-
pinacim klfnem (49), spojenym s pistnici (50) pracovntho védlce (51),

5 listd vykresd

Severografia, r. p., zédvod 7. Most
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