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Polohovadlo je urdeno zejména pro
robotizovand svafovaci pracovidté k pre-
nd8eni svafovacich pFipravki mezi pFiprave
nou a pracovani polohou. Jeho podstatou je,

Ze svarovaci pZfipravky jsou nasunuty na ST
transportnich Cepech transportniho rédmu \
otolné zakotvendho do zdékladniho t&dlesa, e

ve kterém je v dosehu svaifovaciho robota ﬂ? i
uspoPAdéna polohovaci deska a indexovaci

Jednotka, kde polohovaci deska mé na ob-
vodu uspoidddny indexovaci kladky v dosa
hu indexovaci jednotky, prilemZ zvedaci
deska je piipevnéna na horni konec nosné
trubkg, kterd je posuvad uloZena v otod-
ném télese a goudasné je otodné uloZena
ne zvedaci tyéi, p¥idemZ na obvodu zveda-
ci desky Jje upevnéna dvojice undSecich
éepd a dvojice st¥edicich Zepi.
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Vyndlez se tykd polohovadla, zejména pro robotizované
svarovaci pracoviitd, k prenddeni svatovacich pripravkd mezi
p¥ipravnou a pracovni polohou, v niZ dochdzi k polohovani
svatovacich p¥ipravki podle piedem zvolendého programu pro
jednotlivé svafovaci operace,

Obdobni polohovadla jsou vé&tSinou resSena tak, Ze poloho-
vaci desky s indexovacimi jednotkami jsou umistdny oboustrannd
jako soudast transportniho ramu, tj. v pripravné i pracovni

poloze, prifem? svaiovaci piipravky jsou upevndny k polohova-
cim deskdm, Nevyhodou tohoto uspofddani je, Ze obsahuje Ave
polohovaci a indexovaci jednotky, coZ vyZaduje robustni kon-
strukeci transportniho rédmu a ddle nutnost te3eni pohyblivych
privodu energii k pohontim obou polohovacich desek a zaroven
privodd ke snimaéﬁmmpolohy.

Uvedené nedosg@%ky odstranuje polohovadlo, zejména pro
robotizovand svarovaci{ pracovi$td, obsahujici transportni
rdm svafovacich p¥ipravkid otodny kolem svislé osy o 180°
mezi pPipravnou a pracovni polohou a obsahujici ddle zve-
daci{ a polohovaci desku s indexovaci jednotkou, jehoZ pod-
stateu je, Ze svaFovaci pi¥ipravky jsou masunuty na trans-
portnich &epech transportniho rému otodn& zakotveného do
zékladového tdlesa, ve kterédm je v dosahu svafovaciho ro-
botu usporiddidna polohovaci deska a indexovaci jednotka, kde

polohovaci deska mi na obvodu uspoiadadny indexovaci kladky
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v dosahu indexovaci jednotky a je pevnd spojena s hornim kon-
cem otodného télesa,'na JehoZ spodnim konoi je piipevndno hna=-
of kolo, pifidem¥ zvedaoi deska je piipevnéna na horni konec nosné
trubky, kter4d je posuvnd uloZena v oto¥ném tdlese a soudasné
je otodnd uloZena na zvedaoi tydi, pfidemZ na obvodu zvedaci
desky Jje upevnéna jedna dvojice undSecich Jept aajedna dvo ji=
ce stPedicich &epi, kde uﬁé§eci depy Jjsou suvné uloZeny v
pouzdrech polohovaci desky, na ni% jsou otodnd uspofddiny upi-
naci palée SVafovaoioh piipravki spojené se t¥meny upevnénymi
na zvedaci desce,

V¥hodou polohovadla podle vynAdlezu je, %e obsahuje pouze
jednu polohovaci desku, kterd je souddsti zakladového télesa
a tim nenamdhd mechaniocky transportni{ rdm, ktery miZe byt ie~
Sen jako vylehleny s men$i spotfebou konstrukdni oceli, pfoto-
%e na transportnim rdmu jsou uloZeny pouze svaifovaoci pfipravky.
DAle odpadAd nutnost Fedeni{ pohyblivfch piivodd k'polohovaoim
deskidm a snimadim polohy, Uvedené FeSeni pfihé§i tsporu kone-
strukdnich a instaladnich materidlli, protoZe odpadd jedna po=~
lohovaci{ deska a indexovaof jednotka, Svaifovaci pFipravek je
v pra50vni poloze spolednd s polohovaoi deskou uloZen na tuhém
zékladovém t8lese, coZ zvy¥uje celkovou piesnost polohovini.
K vfhodédm pat#i i odstrandni vzéjemnyoh nepfesnosti z rtznyoch
polohovacich desek polohovadla pro opakované polohovini v rémoci
jednoho programu pracovniho oyklu,

Na pfipojenjoh obrdzocich je uveden piiklad konstrukdnf.
ho proveden{ polohovadla podle vyndlezu, kde na obr, 1 je po-

lohovadlo s transportnim rédmem a zékladovym tdlesem znAzorné-
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no v narysu pii soudasném schematiokém zakresleni ramene
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svarovaciho robotu v pracovni poloze a pracovnika obsluhy
v p¥ipravné poloze a na obr, 2 je polohovadlo v plidorysu
podle obr. 1.

Polohovadlo, zejména pro robotizovand svaiovaci{ praco=~
vi%té obsahuje transportni rdm svafovacich piipravki otodény
kolem svislé osy o 180° mezi pfipravnou a pracovni polohéﬁ a
ddle obsahuje zvedaci a polohovaci desku s indexovaci jednot-
kou a vyznaduje se. tim, e svarovaci piipravky 17 jsou nasu-
nuty na transportnich depech 13 transportniho rdmu 2 otodnd
zakotvenédho do zidkladového t8lesa 1, ve kterém je v dosahu
sﬁéfovaoiho robotu uspoXidana polohovaci deska 4 a indexova-
ci jednotka 3, kde polohovacf deska 4 m4 na obvodu uspoiddé-—
ny indexovaci kladky 8 v dosahu indexovaoci jednotky 3 a je
pevnd spojena s hornim koncem otodéného tdlesa 7, na jehoZz
sbodnim konci Jje pfipevnéno hnaci kolo §, pFidemZ zvedaci
deska_i je upevndna na horni{ konec nosné trﬁbky 10, ktera je
posuvnd uloZena v otodném tSlese 7 a soudasnd je oto&nd ulo-
#fena na zvedaci tygi 9, pfidemZ na obvodu zvedaci desky 5 Jje
upevnéna jedna dvojice un43ecich Sepi 11 a jedna dvojice stfe~
dfcich Sept 13; kde unéd3eci Sepy 11 jsou suvné uleZeny Vv
pouzdrech 14 polohovaoi desky %4, na ni#% jsou otodnd usporidi-
ny upinaci palce 15 svafovacich piipravkd 17 spojené se time-
ny 16 upevngn&mi na zvedaci desce 5. Mazi pohonem a hnacim
kolem 6 je umisténa ﬁeoznaéené elektromagnetickd spojka a po=
Zadované polohy Jsou snimény neoznadenymi bezkontaktnimi sni-
madi umi{sténymi v prostoru mezi zédkladovym t8lesem 1 a poloho=-

vaci deskou 4.
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Polohovadlo podle vynAlezu pracuje taktos

Otodenim transporfniho rdmu 2 o 180° je provedena vymdna sva-
fovacich piipravkd 17 mezi piipravnou a pracovni polohous Ver~-
tikdlnim pohybem zvedaci ty&e 9 Jje zvedana nosnéd trubka 10 a
zvedaci deska 5. St¥edici Sepy 12 a undSeci Sepy 11, které
jsou souddsti zvedaci desky 5 =zdvihnou svaiovaci p¥ipravek 17
nad troven transportniho rdmu 2. V zdvdredné f4zi vertikélni-
ho pohybu'fixuji upinac{ palce 15 svaifovaci piipravek 17 ke
zvedaci desce 5. Tato funkce je odvozena z relativanfiho pohybu
timend 16 zvedaci desky 5 a pevmné polohovaci desky 4, na niZ
Jjsou upinaci‘palce 15 vykyvn® uloZeny. Po zvednuti, ustiedéni
a upnuti{ svafovaciho pi#ipravku 17 je moZné jeho natddeni o da-
ny dhel obdma smdry otdleni v horizontdlni rovind, Natddeni je
. odvozeno od hnaciho kola § pites otodné téleso 7 na polohovaci
desku 4 a na svatovaci pfipravek 17 prostiednictvim undSecich
epl 11 uloZenych suvné v pouzdrech 14 polohovaci desky 4. Po
natodeni svarovaciho pripravku 17, které odpovidia zvolendmu
programu je provedena indexace polohy pomoci indexovaci jed-
notky 3 pres indexovaci.kladky 8y které jsou umistény na obvo=-
du polohovaci desky 4. Signdl -od neoznadenjyoh bezkontaktnich
snimadt v po¥adované poloze vypne elektromagnetickou spo jku
pohonu a zhroven uvede do &innosti indexovaci Jednotku 3. Smy-
sl otiddeni polohovaci desky 4 je din dosaZenim po¥adované polo-
hy po nejkrat3i{ drize., Po ukondeni svai*ovacich operaci je
svatfovaci p¥ipravek 17 otoden do vychozi polohy., P¥i zpdtném
vertikdlnim pohybu zvedaci tyde 9 je svafovaci piipravek iz

uvolnén, spu¥tdn a ustaven na transportni Sepy 13 transportniho
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rému 2 V této poloze Jje svaiovaci p¥ipravek 17 pfipraven
na vyménu mezi piipravnou a svaiovaci polohous

Polohovadlo podle vyndlezu je mo¥no s v¥hodou pouiit
nap¥iklad pro automatizované bodové svarovani karosé¥skfch

di{l.



PREDMET VYNALEZU
v 261 374

Polohovadlo, éejména pro robotizovand sva¥ovaci praco-
vig§té, obsahujfc{ transportni rdm svavovacich pripravki otod-
ny kolem svislé osy o 180° mezi p¥ipravnou a pracovni polohou
a obsahujfc{ dadle zvedaci a polohovaci desku s indexovaci{ jed-
notkou, vyznadujici se tim, %e sva¥ovaci p¥ipravky f/17/ jsou
nasunuty na transportnich depech /13/ transportniho rému /2/
otodngd zakotveného do zdkladového tdlesa /1/, ve kterém je
v dosahu svarovaciho robotu uspofédén; polohovaci deska /h/
a indexovaci jednotka /3/, kde polohpvaci deska /4/Amé na
obvodu usporiddany indexovaci kladky /8/ v dosahu indexovaci
jednotﬁy /3/ a je pevnd spojena s hornim koncem otodného té&-
lesa /7/, na jehoé spodnim konci je p¥ipevn&no hnaci kolo /6/,
ptidem% zvedaci deska/5/ je upevndna na horni konec nosné
trubky /10/, kterd je posuvnd uloZena vAofoéném t8lese /7/ a
soudasnd je oto¥nd uloZena na zvedaci ty8i /9/, p¥idemZ na
obvodu zvedaci desky /5/ je upevndna jedna dvojice un£§ecich
Septt /11/ a jedna dvojice stfedicich &epi /12/, kde undSeci
epy /11/ jsou suvnd ﬁloﬁeny v pouzdrech /14/ polohovaci des-
ky /h/, na ni% jsou otodnd uspoXiddany upinaci palce /15/ sva=-
Fovacich pripravka /17/ spojené se t¥meny /16/ upevndnymi na

zvedaci desce /5/.

2 vykresy
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