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(34) Polohovaci zafizenf pristroji,zejména pri svatovéni

1

Vyndlez se tyké polohovacfho zarfzeni pristrojd pro provddéni prib&inych i opakuji-
cich se technologickych operaci na rozmérnych dflech, zvl&dt& p¥i svafovdni, nati{rénf,
¢istén{ apod.

~ Dosavadn! znémé polohovaci zarfzeni pristroji pro provddéni prdbéinych i opakujicich
se technologickych operaci pracujf vZdy na stabilnim pracovisti prevé’iné v pravodhlé pohy-
bové soustavé s p¥imodarymi pohyby pristrojd v soufadnicovych oséch. Pro ka¥dou zmdnénou
technologickou operaci je nutno dfl premfstit k dalsfmm Jjednoudelovému zarfzenf, kterd

vyZaduje specializovanou odbornou obsluhu.

VZechna doposud znémé polohovaci zarf{zen{ vyiadujf sloZitou manipulaci se zpracéva-
nymi dily na soulésti p#i jejich premis¥ovéni mezi Jjednotlivymi pracovidti, co% je nérodné
na velky podfl ruénf préce a tim i zna&né potreby po&tu pracovnikd na obsluhu. P¥i potiebs
dosdhnout tvarovanych, kruhovych nebo 8ikmych drah pohybd p¥fstroji je nutno pouzit dopln-
kovych pomocnych p¥ipravkd nebo ru¢nfho rfzeni. Pracovn{ vykon se tfm sniZuje, nebo¥ na
vyrébé&né souldsti se na ka¥dém jednotlivém pracovidti provédl vidy jedna nebo nejvyse dvé

operace,

Uvedené nevyhody stévajicich polohovaecich zarfzeni pristroji, zejména pri svarovsni

se odstrani polohovacim zaffzenim podle vynélezu, sestdvajicim 2z rému, opatreného dvéma
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sloupy, na nichZ jsou suvné uloZeny vodide, ve kterych jsou suvné& uloZena ramena, se kte-

rymi je spojen pFfdnik pro suvné ulofeni pristroji.Podstatou vyndlezu je to, Ze ramena s
pifiénikem jsou spojena dvéma klouby, z nichZ jeden kloub je spojen s pevnou konzolou pifid-

nikd a druhy kloub s posuvnou konzolou priéniku, suvn& ulofenou na voditku p#ri&niku.

Vyhodou polohovaeciho zarfzeni podle vyndlezu je, %e umoZnuje pracovat na dilech,
které maji svarované plochy naklon&né ve svislém sméru, p¥ipadné odchylend od podélné osy
rému polohovaciho zarfzeni, coZ je déno otélenim vidlice s Zepem v loZisku a pootdd&eni
konzol okolo &epu, ¢imZ Jje umoZnén posuv p¥idniku do osy zp?acovévangho dflu, ani% by
zpracovévany dfl musel byt zv14&t presné ustaven na podloku. S vyhodou lze pak polohovaci
za¥izeni vyuZit pro svatovéni objemnych d{1l8 mostd, vozidel, stoZéri, nddob, skladovych
zédsobnikd a daldfch souddsti, na nich? se gpakuji napo jovanéd Zebra vyztuhy a jiné jim
podobné dfly né&kolikrét za sebou, Polohoyaci zaifizen! miZe pracovat jeko jednodinné =z
jedné strany dflu i jako dvojdinné, kdy dv& polohovaci zatizeni steiného provedeni obslu-

huif{ zpracovédvany d{l1 z obou stran.

Polohovac! zarizeni podle vynélezu je v prikladném provedeni zndzorn&no na priloZe-
nych vjkresech, kde obr, 1 znézorﬁuje polohovaci za¥fzen{ v ¢elnim pohledu s vodorovna
uloZenym priénikem, obr. 2 zndzornuje éeini pohled na polohovaci za¥fzenf{ s naklon&nym
p¥finikem o thel &f , obr. 3 zndzornuie pidorys polohovaciho zarfzenf s vodorovn& uloZenym
priénikem, obr. 4 znézorﬁﬁje p&dbrys polohovaciho zafizeni 8 naklonénym pfidénikem o thel

/4? a obr. 5 znézornuie pldorysny rez spoiovecimi d4stmi mezi rameny a piiénikem.

Nosnou a spojovaci #4st celého polohovaciho zarf{zeni tvor! rém 1, ktery je opatfen
dvéma sloupy 12, na nich% jsou suvné uloZeny vodide ;;, na kterych jsou suvn& uloZeny
ramena l4, k nim# jsou klouby tvorenymi &epy 19 a vidlicemi 15, pfipevnén p#iénik 11 pro
suvné uloZeni liniového svarovacfho pristroie 2, kiivkového svarovaciho robotu 3, déle
kontrolniho pristroje 4 a dokondovaciho pristroje 2. Prestaveni osy pridniku 11 do osy
zpracovédvaného dflu na soudést 10 se prové4di pohyby vodida 13 8 remeny 14 po sloupeth 12.
Toto prestaveni je umoZnéno spojienim pHidniku 1l 8 rameny 14, a to Jepy 19 s vidlicemi 15.
Pridnik 11 Jje na jedné strané spojen svou pevnou konzolou 17 a Zepem 19 s vidlic{ 15 a
na druhé stran& svou posuvnou konzolou 18 a &epem 19 s vidlicf 12. Posuvnéd konzola 18 je
suvné uloZena na voditku 16 prfnfku 1l. Kraﬁni polohy urdujfci dhel of néklon& i dhel
/3 vychylenf prid¢niku 11, jsou omezeny koncovymi spfnadi 8. Liniovy svarovac{ pfistroj 2
Jje zarizenl pro provédéni podélnych technologickych operaci, napfiklad svari a je rizen
bud automatickym &idlem nebo obsluhou. Jakost provedenych operaci se ovéfuie kontrolnim
pristrojem 4, opat¥enym nenaznadenymi pristroji pro snimkovéni,medestruktivn{ zkouseni a
Jinymi piistroji, uloZenym suvn& na p¥idniku ;;.Ciéténi povrchu souZdsti 10, jejf natiréni,
brouseni a jiné technologické operace se provadi dokon&ovacim pfistrojem 3 uloZenym suvné |
na p¥i¢niku 1l. Koncové polohy jednotlivych pohyblivych &8sti polohovacfho za¥fzeni i ce-
lych pristro;jd jsou omezené koncovymi spinadi 8 stein& jako krajnf polohy vychyleni a na-
klonéni pF{éniku ll. VSechny pristroje isou opat¥eny nezndzornénou brzdou pro zamezeni

samovolného pohybu po naklonéném prif&niku 1l.
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V pfipadé, Ze provddénd operace je svarovéni, pak trafo, podavad i vedeni svabovaci-

ho drdtu poji%d&j{ soudasn& s liniovym svarovacim pFistrojem 2 nebo krivkovym svarovacim
robotem 3. Programovédn{ jednotlivych pristrojd je provédéno samodinnym systémem. Vlastni
¥izen{ celého polohovactho za¥izeni je zajiZfovéno neznézornénym politalem, kterému dévaji
impulsy snimade polohy a snimade rychlosti. Kazdy piistroj je podle pot¥eby vybaven bez-
pegnostnim krytem odsdvacim zaFizenim a jinymi doplnky podle technologickych predpisd a

norem pro provéddiny druh operace.

Dily pro vyrobu souddsti 10 se dopravi na neznézornény pracovni stdl nebo ro&t. Obs-
luha ustavi p¥iénik 11 do osy dflu rudnim navddénim z #{dicfho pultu. Kontrolnf pristroj 4
je bud navéd&n obsluhou na pot¥ebné misto, nebo pracuje automaticky. Dokondovact prlStPO]
5 pracuje taktéi v automatlckém cyklu nebo je fizen individudlng. Stein& se pak postupuje
disek po useku a% do dplného splnéni programu. Tyto operace jsou na prvé vyrdbéné souddsti
10 provedeny obvykle ru¥n& pracovniky tek, e provedené pohyby a funkce jsou zaznamenany
poéitaéem,vtakie pri opakované préci na dal$ich usecich soudsdsti nebo i celych souéédstech
préce ji%¥ probfhaji automaticky. Polohovaci zai#fzeni miZe pracovat i jako dvoudinné tak,
Ze dil 10\ je z ka?dé strany obsluhovén jednim samostatnym, nebo i spra¥enym polohovacim

zat{zenim,

Polohovaci zafizen{ lze vyhodn& pouZit pro zavddéni technologif raciondlnf vyroby
rozmérnych dild, hlavné svarovénim vdetnd &i¥téni, kontroly a dokondovacich operaci,
zv143té pek ve vyrobnéch mostl, kotld, lod{, vozidel a stavebnich konstrukc! a déle i
Jjako montéZni pi{prava slo¥enf rozmérnych souddsti z mendfch dild. Polohovacim zapfzenim
se zvySuje produktivita préce, kvalita vyroby, presnost a rychlost provedenych operact,
vlivem toho, Ze se vyuZ{vé plné automatizace s prvky ovlddédni a vyuzit{ prémyslovych
robotd, umoiﬁujici véak i manudlnf zdésahy do probfihajici vyrbby. Zaznamenané operace lze

v pribshu pln¥ni programu podle pot¥eby zrychlovat nebo zpomalovat.

PREDMET VYNALEZUY

Polohovaci zaifzeni pristroji, zejména phi svarovéni, sestdvajici z rému, opat¥ensdho
dvéma sloupy, na nich¥ jsou suvn& uloZfeny vodile ve kterych jsou suvné uloZena ramena, se
kterymi je spojen p*f&nik pro suvné uloZeni pfistroji, vyznadené tim, Ze ramena (14) s
pf{¥nikem (1l) jsou spojena dvéma klouby, z nichj jeden kloub je spojen s pevnou konzolou
(17) p¥iénfku (11) a druhy kloub s posuvnou konzolou (18) p#ié&niku (11), suvn& ulofenou
na voditku (16) p*{Eniku(ll).

5 vykresu



198 840

12 2 3 12

" 13 \

=
| &
10
Obr. 1

124 2 3 12
13

< 11_ O
AY

Obr. 2




198 840

5

13

16
4

J

Obr. 5

P

12

14
13

L1

Obr. 4 ’

10

10~



198 840"

L | 14
14 \
15
C / 9_./ 19
5 16 18 8
19 ) 4
1} 17 _ 1{1
J

Obr. 5



	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

