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(54) Upinaci systém s automatidk\]m prestavovanim upinacich éelusti

Predmetom vyndlezu je upinaci systém s automatickym prestavovanim upinacich &elusti, po-
zostdvajidci zo sklquvadlg s upinacimi Zelustami radidlne vedenymi v telese skIuovadla, spo~
jenjmi pohybovymi skrutkami so zdkladnjmi Eelustami, ktoré sd v zibere so Smykadlom spojenym
cez riru s vyvodzovalom sily na opaénom konci vretena, dalej prestavovacej jednotky a ovldda-

cieho zariadenia.

Obdobné, doteraz zndme rieSenie upinacich systémoﬁ s automatickym prestavovanim upinacich
Eelusti na poZadovany, predom zvoleny priemer sd charakteristické sdstredenim ovlddacieho za-
riadenia do pracovného priestoru stroja, kde prekdZa nédstrojovym jednotkdm a. brdni dokonalé~-
mu krytovaniu technologického pracoviska, alebo sd charakteristické nizkou tuhostou upnutia
obrobku.

Uvedené nevyhody sid zmiernend upinacim systémom podla vyndlezu, ktorého podstata spodi-
va v tom, %e pohybové skrutky plynule prestavitelného skludovadla st pastorkom a hriadelom
spojené s prestavovacou jednotkou spojenou s pevnou E&astou vyvodzovala sily, uloZeného na
opalnom konci vretena, riadiacim blokom a elektronickou jednotkou. V prestavovacej jednotke
je umiestneny snimad polohy prestavovacieho hriadela pre sledovanie polohy upinacich &elusti
sklulovadla, spojeny s elektronickou jednotkou. Odmeriavanie‘polohy upinacich Eelusti je ab~-

solitne.

Upinacim systémom podla vyndlezu sa umo¥ni bez zdsahu do konStrukecie stroja prestavova-
nie upinacich ¥elusti skIudovadla rulne alebo v automatickom cykle, bez priestorovych néro-

. . * »
kov v technologickom pracovisku stroja.

Na pripojenom vykrese je zndzorneny priklad prevedenia vyndlezu. Na obrdzku je schématic-
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ky gnézbrnen? upinaci systém, ktory pozostédva z tfchto hlavnjch Sasti: skIulovadle 10, vyvodzo-
vad¢ sily 20, prestavovacia jednotka 30, riadiaci blok 40, elektronickd jednotka 50 a vreteno

obrdbacieho stroja 60.

Na vretene obrdbacieho stroja 60 je zndmym spdSsobom prichytené sklulovadlo 10 a vyvodzo-
vad sily 20. Zndmym spdsobom si ¥mykadlo 16 skluovadla 10 a vyvodzovad sily 20 spojené s ovld-
dacou riérou 61. K nepohyblivej Easti vyvodzova&a sily 21 spojeného s pevnou Zastou obrdbacieho
stroja 70, je pripojend prestavovacia jednotka 30, vyvodzujica cez prestavovaci hriadel 31, cez
pasﬁorok 15 a pohybové skrutky 12 otd&avy pohyb potrebny k pohybu upinacich Zelusti 11 sklulo-~
vadla 10. Rota&ny pohyb zabezpefuje hydromotor 32.

Pripojenie hydromotoru 32 na prestavovaci hriadel 31 pri zabrzdenom vretene obrdbacieho
stroja 60 alebo odpojenie prestavovacieho hriadela 31 od hydromotoru 32 pri pracovnych otdé~
kach vretena obrdbacieho stroja 60 zabezpefuje zubovd spojka 33. Prestavovacia jednotka 30 je
pripojend na riadiaci blek 40, ktory obsahuje zdroj tlakového média 41 a elektrické snimale 42
hodndt tlaku média, potrebnych pre &innost elektronickej jednotky gg; Elektronickd jednotka 50
je prepojend so snimalom polohy 34 prestavovacieho hriadela 31 uloZeného v ovlddacej rdre 61
v lofiskdch 62.

Prestavovanie upinacich felusti 11 skluZovadla 10 nasleduje po signdle z elektronickej
jednotky 50, ktorj roztoli hydromotor 32 takym smerom, aby sa upinacie Zeluste 11 vysidvali
smerom qd stredu skIuZovadla 10 do vychodzej polohy, ktord indikuje elektricky snimal 42 impul-
zom na zmenu smeru otd&ania hydromotoru 32. Zdrovel sa elektronickou jednotkou 50 vyhodnocujd
impulzy zo snimada polohy 34 prestavovacieho hriadela 31, aZ kym upinacie Zeluste 11 sklulovad-
la 10 nedosidhnu poZadovand polohu zadand do elektronickej jednotky 50. Vyvodzoval sily 20 za-
bezpeli samotné upnutie obrobku 14. Elektronickd jednotka 50 mbZe zabezpelit upnutie obrobku
14 tiel automaticky, po dosadnuti upinacich Selusti 11 sklufovadla 10 na jeho povrch, pridom
odmeriavanie polohy upinacich &elusti 11 je vyradené z &innosti. Impulz na upnutie obrobku 14
v tomto pripade dédva elektricky snimal 42 na zidklade tlakového impulzu média v obvode riadiace~
ho bloku 40. V rozopnutom stave zubovej spojky 33 je moZné prestavovat upinacie Zeluste 11
sklufovadla 10 rudne kIddom 13.

Upinaci systém podla vyndlezu je stavebnicovy s moZnostou Iubovolného stupita automatizd-
cie., Je vhodny pre stroje zaradené v pruZnych vyrobnych systémoch, jednotlivo nasadené NC stro-~
je, najmi pre spoluprdcu s manipuldtorom alebo robotom pri automatizdcii procesu manipuldcie

s obrobkami.,
PREDMET VYNALEZU

1. Upinaci systém s automatickym prestavovanim upinacich &elusti, pozostdvajdici zo sklu-
fovadla s upinacimi Zelustami radidlne vedenymi v telese sklulovadla, spojenymi pohybovymi
skrutkami so zdkladnymi Zelustami, ktoré sd v zdbere so 3mykadlom spojenym cez ridru 8 vyvodzo~
valom sily na opatnom konci vretena, dalej z prestavovacej jednotky a ovléddacieho zariadenia,
vyznadujdici sa tym, %e pohybové skrutky /12/ sklulovadla /10/ sd pastorkom“/15/ a prestavova-
cim hriadelom /31/ spojené s prestavoVécou:jednotkou /30/ spojenou s pevnou E&astou vyvodzova-
%a sily /21/, riadiacim blokom /40/ a elektromickou jednotkou /50/.

2. Upinaci systém podla bodu 1, vyznaBujdci sa tym, Ze v prestavovacej jednotke /30/ je u-
miestneny snima& polohy /34/ prestavovacieho hriadela /31/ pre absolitne odmeriavanie polohy '

upinacich Zelusti /11/ skIudovadla /10/.
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