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(54) Modulovy operaéni zésobnik se znatenim opracovanych polotovar(

ReSeni se tyk& uspo¥dddn{ modulového s
operaéniho z4sobniku automatizovaného T EY
pracovi$té se znadenim opracovanych poloto- =T
varh p¥irubového tvaru zejména v&tS{ hmotnosti. = g g
z4dsobnik je stavebnicovy, tvo¥eny ocelovymi - — K.
konstrukcemi s modulem sklépé&ni, moduly \T——ﬁ \\§ ol

77,

pohonu, prodluZovacim modulem s ¥idicim .
systémem a modulem omezovacim se zna&fcim | St - [IT
za¥izenim, v nichZ jsou uloZeny horizontdl- - )
ni zavédZec{ a dotahovy pds vertik&lné -4 2 L_p
nad sebou. ZaviZeci pé&s je na vstupni ﬁE -
strané opatfen omezovacim zaff{zenim rozméru
polotovard, na vystupni strané sklépécim a1
za¥izenim polotovard z horizontdlni do
vertikdln{ polohy pro chapadlo manipulétoru.
Odtahovy péds je na vstupni strané opat¥en
odkléddacim mistem se sklopnym za¥fzenim L
pro zmé&nu polohy opracovaného polotovaru ]
z vertikdlni na horizontdlnf. Na vystupni ) ’
stran& je dotahovy pés opat¥en znadicim
za¥{zenim pro ozna&eni opracovanych poloto-
varl. Modulovy opera&ni z&sobnik m& samo~
statny ¥idici systém, ktery spolupracuje

s Ffdicim systémem automatizovaného praco-
vi§té. Po prepnutf{ na rudni ovlddéni, lze
modulovy opera&ni zisobnik ovlédat obsluhou.
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Vyndlez ¥eZ{ uspo¥dddni modulového oepra&éniho zdsobniku souldsti pfirubového tvaru
vétE{ hmotnosti se soufasnym znadenim soudédsti.

Pro automatizované pracoviit& na opracovini soudésti p¥frubového tvaru se v soulasné
dobé& pouZivajl dva opera&ni zésobnfky. Jeden zdsobnik pro vstup a jeden pro v§stup automa-
tizovaného pracovi¥té&. Z4asobniky mohou byt uspo¥&dény bud paraleln® vedle sebe anebo
sériové za sebou. Operace znaleni souldsti se provddl na dal¥im samostatném pracovisti a

nérokuje samogfatnou obsluhu.

Stédvajfci provedeni je néro&né na vyrobni plochy, materidl, obsluhu a pot¥ebnou
manipulaci mezi operacemi, coZ p¥i vét3{ hmotnosti souldsti vy¥aduje zna&nou fyzickou
némahu obsluhy.

Uvedené nedostatky odstrafuje vyndlez, jeho% podstatou je, Ze horizont&lni pésy
jsou v modulovém opera&nim z&sobniku uspof&ddny vertik4ln& nad sebou, p¥idemf stavebnicovéd
konstrukce z&sobniku je tvo¥ena modulem skldpéni, moduly pohonu, alesponn jednim modulem
prodluZovacim a modulem omezovacim se znalicim za¥izenim, vzdjemn& propojenych ¥rouby,
ptidemZ manipulace s dfleci p¥i vstupu a vystupu modulového opera&éniho zdsobniku je zajisté&na
manipuldtorem s permanentnim b¥emenovym magnetem. ’

Modulovy opera®ni zésobnik pro opracovéni a znaleni p¥irubovych souldsti s véts{
hmotnostf je za¥ezen jako &&st automatizovaného technologického pracovi¥td a tvo¥i

jeho vstupni a vystupni &&st.

Na pfiloZ%eném vykresu je zndzorn&no jedno z moinych provedeni modulového operaéniho
zdsobniku se znalenim opracovanych polotovar@ p¥irubového tvaru, kde obr. 1 zndzorhuje
ndrys uspo¥ddéni, obr. 2 znédzorfiuje osovy pidorys zavd%eciho a odtahového pdsu modulového
operaniho zésobniku dle obr. 1.

Modulovy operani z&sobnik tvo¥i dva horizontdlni pésy 8, 9 uspofddané vertikdlné&
nad sebou. Pdsy 8, 9 jsou uloZeny v modulu 1 skldpéni, v modulech 2 pohonu, a alespon
jednom prodlufovacim modulu 3. Na tento montédZni celek navazuje modul 4 omezovaci se
zna&icim za¥fzenfim 5. Moduly 1, 2, 3, 4 tvof{ ocelové konstrukce, které jsou vzdjemné
propojeny Srouby 10.

Manipulace s polotovary provdd{ obsluha pomoci manipuldtoru 7 a permanentniho b¥emenového
magnetu 6. ZavéZecif pds 8 i odtahovy pés 9 sestévd z pohdn&ciho bubnu 21, napfnaciho
bubnu 11, vAledkd 24 a vlastnfho pdsu 15. V modulu 1 sklédpé&nf je uloZen napinacf buben
11 odtahového pdsu 9, skldp&ci za¥izenl 13, které zajistuje zmé&nu polohy opracovaného
polotovaru 91 z vertikdlni do horizontdlni a je soufasné odklddacim mistem pro chapadlo
manipuldtoru. Dal&i sklépdcf za¥ifzeni 12, zaji¥fuje z2m&nu horizontdlni polohy polotovari
90 na vertikdlni a je soulasné vychystdvacim mistem pro chapadlo manipuldtoru 7 nebo
robota. Modul 4 omezovaci se znadfcim za¥fzenim 5 obsahuje vertikdlni stavitelné omezovaci
za¥fzenf 51 a vlastni znalfci za¥fzeni 5.

zZna&ici za¥{zeni 5 je tvoFfeno znalfcim prvkem 54, nap¥iklad hydraulickym védlcem,
pneumatickym vdlcem s ovladanym ddernikem, posuvovou jednotkou s univerzdlni razici
jednotkou se sdruZenym znalicicm ndstrojem 52 s vym&nnymi znaky. Znadfci prvek 54 je
uloZeny vertik4ln& v silové podkov& 53, kterd je spojena se sklopnym vedenim a skluzem
55. Wastaveni skluzu 55 zajiffuje alespon jeden stavitelny prvek 56, tvofeny hydraulickym

nebo pneumatickym vdlcem.

zdkladn{ polohu opracovanych polotovard 91 pro znafeni zajiStuji stavitelnd vedent
58, uloZend to&nd pomoci Zepd 59 a prvkd 57. Prvky 57 mohou byt mechanické, hydraulické
anebo penumatické, jejich# nastavenou polohu urdujf stavitelné dorazy 60 s mikrospinali 61.
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Poloha stavitelnych vedeni 58 je odvisld od velikosti opracovanych polotovard 91.
Pro sprdvné vedeni opracovanych polotovarl 91 jsou moduly 2 pohonu odtahového pésu §
opatfeny oboustrannym pantografickym vedenim 62 uloZenym to&n& na Zepech 63. Nastavenou
polohu pantografickych vedeni 62 aretuji pojistky 64. Znadic{f prvek 54 se sdruZenym
znaicim ndstrojem 52 je mo¥%no umistit v horni &i spodni C&sii drZékem 53 a to podle
situovani opracované plochy polotovarur9l. Vyvozovéni znalfci sily miZe byt FeZeno tlakem

anebo rézem.

Modulovy operani zdsobnik se znalicim za¥fzenim je ovliddan vlastnim Fidicim systémem
31 s napojenim na ¥{dici systém celého technologického pracoviit&. Po p¥epnuti na rudnf
ovladéni, lze modulovy zdsobnik ovgddat obsluhou. Vertikdlni uspofddani zavéZeciho pésu
8 i odtahového pésu 9 miZ%e byt i opalné tj. odtahovy pds 9 a ndvazné znalici za¥f{zeni 5
v horni &4sti, zavdZeci pés 8 a ndvazné omezovaci za¥fzeni 51 ve spodni &&sti modulového
zdsobniku.

Polotovar 90 se odebird z palety 95, pomoci b¥emenového permanentniho magnetu 6,
ktery je umistén na vstupnim ruénim pneumatickém manipuldtoru 7, cbsluhou. Polotovar
90 se manipuldtorem 7 vklad& na okraj zavdZeciho pdsu 8. P¥i posuvu zavdieciho pésu 8
nastavené omezovaci za¥izeni 51 vyluduje nadrozmé&rné polotovary 90. Polotovary 90 povolenych
rozmérl jsou zavdZecim pdsem 8 dopravovany k vychystdvacimu mistu skldpéciho zaf¥izeni 12,
kde zaujmou vertikdlni polohu vhodnou pro chapadlo manipuldtoru anebo robota. 0dtud je
polotovar 90 v taktu {cyklu programu) dopravovén chapadlem k obréb&cim strojim. Po skondéeni
operace obrdbéni vybere chapadlo manipuldtoru 7 opracovany polotovar 91 z obrédbé&ciho
stroje a odloZi v odklddaci poloze do sklép&ciho za¥izeni 13, které je) usmérni na odtahovy

pés 9.

Takto sklopené, opracované polotovary 91 jsou usmérhovany oboustrannym pantografickym
vedenim 62, osové vedeny aZ na konec odtahového pésu 9 na vychystévaci misto znaliciho
za¥izeni 5. Polohu opracovaného polotovaru 91 ve vychystdvacim mi{st& znadicfiho za¥izeni
5 zajidtuji stavitelnd vedeni 58 s prvky 57. Vlastni znadeni provddi znalici prvek 54
se sdrufenym znadicim néstrojem 52, uloZenym vertik&lné& v drZéku 53, kterd je pevné&
spojena se sklopnym vedenim a skluzem 55, jehof polohu zajiStuje alespon jeden stavitelny

prvek 56.
Polohu prvku 57 urduji stavitelné dorazy 60 s mikrospinali 61.

zékladni poloha znalfctho za¥izeni 5 miZe byt horizontdlni &i sklopend, v niZ odtahovy
pés g'modulového operaéniho zésobniku dopravi opracovany polotovar 91 do vychystédvaci
polohy zna&ficiho za¥fzen{ 5. P¥itomnost opracovaného polotovaru 91 indikuji mikrospinade
61, davaji impuls pro proces znateni, znalicim prvkem 54 se sdruZenym znaticim ndstrojem 52.

Nastaveny tlakovy spina& v okruhu zna&iciho prvku 54 indikuje znadeni a soulasné
ov14d4d zpétny chod znaliciho prvku 54, ktery ve spodni krajni poloze spinalem uvede
v &innost prvky 57 stavitelnych veden{ 58 s Cepy 59, &imZ stavitelnd vedeni 58 umoZni
priichod opracovaného a ozna&eného polotovaru 91. Posuvem odtahového pdsu 9 dojde k posunuti
opracovaného polotovaru 91. Stavitelnd vedeni 58 s prvky 57 zaujmou zdkladnf nastavenou
polohu a cely cyklus se opakuje. Po sklopeni skluzu 55 a prichodu opracovaného oznaleného
polotovaru 91 se skluz pomoci stavitelnych prvki 56 vraci do horizontdlni polohy.

zavedenim vyndlezu dojde k G:upofe v§robnich ploch, odstrandni obsluhy u samostatného
pracoviitd znafeni polotovarl, odstrandni manipulace a fyzicky namé&havé préce, zvySeni

bezpe&nosti, uspofe investi&nich prostfedkd a snifeni pracnosti.
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PREDMET VYNALEZU

1. Modulovy opera&ni zdsobnik se znafenim opracovanych polotovard p¥irubového tvaru,
zejména vétE{ hmotnosti stavebnicové konstrukce vyznadeny tim, #fe je tvo¥en modulem
(1) sklépé&ni, v jehoZ spodni J4sti je umist®n napinacf{ buben (11) odtahového pésu {9)
a v horni &&sti skldpd&ci zafizenf (12) zavdZeciho pdsu (8) a sklépéci za¥izeni (13)
odtahového padsu (9), prvnim modulem (2) pohonu, v jehoZ hornf &&4sti je ulo¥en pohdn&ci
buben (21) 8 pohonem (22), p¥edlohou (23) a vlledky (24) zavéZecim pdsu (8), nejméné&
jednim modulem (3) prodlufovacim, druhym modulem (2) pohonu, v jehoZ spodni Zdsti je
uloZen pohdn&c{f buben (21) s pohonem (22), pF¥edlohou (23) a véle&ky (24) odtahového pésu
(9) a v horn{ &Asti napfinac{ buben (11) zavéZecliho pdsu (8) a modulem (4) omezovacim,
opatfenym vertik4lnd stavitelnym omezovacim za¥izenim (51), se znalfcim za¥fzenim (5),
p¥FidemZ viechny moduly (1, 2, 3, 4} jsou spojeny Srouby (10).

2. Modulovy operaéni zé&sobnik podle bodu 1, vyznadeny tim, Ze v jednom z modull (3)

prodluZfovacich je uloZen ¥idici systém (31).

3. Modulovy opera&ni zéisobnfk podle bodu 1, vyznadeny tim, %e v modulu (4) omezovacim

je uloZfen ¥idicim systémem (31).

4. Modulovy opera&ni zdsobnik podle bodd 1 aZ 3, vyznaleny tim, Ze zna&ic{ za¥izeni
(5) tvo¥{ znadic{i prvek (54) se sdruZenym znalicim ndstrojem (52}, uloZeny vertikdlné
v dr¥dku (53) se sklopnym vedenim a skluzem (55) se stavitelnym prvkem (56), a dvéma
stavitelnymi vedenimi (58) uloZenymi na &epech (59) s prvky (57) nastavitelnymi dorazy
{60) a mikrospinadi (61).

5. Modulovy opera&ni zésobnik podle bodd 1 a 4, vyznaleny tim, %e moduly (2} pohonu

jsou oboustrann& opatfeny stavitelnym pantografickym vedenim (62) s pojistkou (64) uloZenym

na depech (63).

1 vykres
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