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{57) Anotace:
Zptisob navafovéni svomiku na polotovaru pomoci zafizeni na
pEivatovini svorniké, kterd mé krt (3), alespoii jednu hnaci osu
(11) spojenou s ptivafovanym svornikem (19), alespot jeden
elektromagneticky, axiding pii sobici lineam{ pohon (5) s
alespofi jednou civkou (9) a systém (7) m&en{ drahy pro
zjistovani polohy hnaci osy (1 b), spotivajici v tom, % pli
nas@avovani polohy hnaci osy (11} se na hnaci osu (11) pusob,
pomoci vytvote ni mechanického propojeni pro pfenos sil mezi
hnaci osou (11} a krytem (3), voliteIné aktivovate Inou
nastavitelnou silou, kterd klade posuvu hnaci osy (11} alespoft
ve vysouvacim sméni (V) odpor. Zatizeni na ptivatovani
svom ik, zejména k providéni tohoto zpiisobu, ma
aktivovatelné astroji, které je uspofidéno na hnaci ose (11)
nebo kryt (3) a které v aktivnim stavu plisobi na kryt (3),
poplipad& na hmacf osu (11), ana hnaci osu (11) vykonavi
aktivovatelnou nastavitelnou silu.
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Zpiisob navarovini svornikn na polotovaru a zaFizeni na pfivafovini svornikii

Oblast techniky

Vynalez se tykd zplisobu navafovani svorniku na polotovaru pomoci zafizeni na pfivafovani
svomikd, které ma alespoit jednu hnaci osu, spojenou s pfivafovanym svornikem, a alespoft jeden
elektromagneticky, axialn& piisobici lineami pohon s alesport jednou civkou.

Dosavadni stav techniky

Zpisob navafovani je kupfikladu znim ze spisu DE 43 24 223. Podle ného jsou uspofadana dvé
vopatném sméru piisobici elektromagnetickd hnaci zafizeni, pfitemZ jedno plsobi ve
vysouvacim sméru a druhé v opatném sméru. Jestlize se ma nové nastavit hnaci osa, tak beztak
silngji vytvoteny pohon, ktery pisobi ve vysouvacim sméru, vyvine na hnaci osu takovou silu, Ze
dojde k posunuti hnaci osy, pfidem2 bdhem posouvéni rovnéz pisobi druhy linedmi pohon.
Proto¥e oba linedrni pohony plisobi proti sobg, je ke stanoveni polohy potfebna rovnoviha sil. To
ale znamen4, Ze musi byt k dispozici znatna elektrick energie, coz vede ke zvydenému vyvinu
tepla, zejména pii Sikmé poloze hnaci osy.

Spis DE 195 29 350 proto navrhuje aktivovat vzdy jen jeden z obou linedrnich pohond. U tohoto
zpisobu je obtiZné hnaci osu rychle a bezpe&né posouvat mezi zikiadni polohou ({piné zataZend
hnaci osa) a koncovou polohou (lpiné vysunuta hnaci osa). Dochazi spiSe k tak zvanému zakmi-
tavacimu chovani hnaci osy kolem poZadované polohy. Nadto miZe hnaci osa také v urtitych
polohach svafovani (poloha v iizlabi nebo poloha nad hlavou) oscilovat.

Ze spisu WO 96/11767 je znamo zafizeni na ptivafovani svorniki, které zahmuji ovladaci prvek
s drzdkem ptivafovaného svorniku osové pHsunutelny linedrnim pohonem ve sméru z pfedni
koncové polohy do zadni koncové polohy a zpét, civku pevné uspofédanou na druhém télu, které
je mechanicky ptipojené k ovlddacimu prvku a uspofddané osové pohyblivé ve vzduchové
mezefe mezi magnetovatelnym jadrem a magnetovatelnym pouzdrem propojenymi spojem.
Civka je pFipojena k fiditelnému zdroji proudu protékajiciho civkou, propojenému pfes porovna-
vaci zafizeni s paméti dat pozadované polohy ovladaciho prvku a se systémem mefeni drahy
ovladaciho prvku.

Magnetické pole pfemostujici mezeru prochézi civkou. Civka je souéasné protékina proudem
privadénym z fiditelného zdroje proudu. Vysledna osova sila na civce je zavislé na jedné strand
na sile magnetického pole a na druhé strané na intenzité sou¢asného priitoku proudu civkou, coZ
mé za nasledek odpovidajict axialni posuv civky a s ni dutého téla. Intenzita soutasného pritoku
proudu civkou je zaloZené na méfeni soutasné polohy ovladaciho prvku pomoci méficiho zafize-
ni drahy. Produkované signaly jsou porovndvané s poZadovanymi signaly drahy ovlédaciho prv-
ku v paméti a vznikly srovnavaci signal je veden k fidicimu zatizeni, které vzhledem k nému
upravi soucasnou intenzitu proudu ptivadéncho k civce.

Reeni vyuzivd magneticky princip zndmy ze spisu US 5321 226 (linearni pohon ovlddaciho
prvku sestivé ze dvou v sérii zapojenych civek s rozdilnymi sméry vinuti, takze vzniknou dva
elektromagnety s opaénym smérem magnetického toku; permanentni magnet na zadnim konci
oviadaciho prvku zasahuje do obou civek a pomoci civek je posuvny do obou smérit) a navrhuje
pHivafovaci zafizeni tak, e pFi dané intenzit€ proudu budiciho civku ziistdva osova sila na ovla-
dacim prvku, aktivovana magnetickym polem, v podstaté stejnd nezvisle na poloze ovlddaciho
prvku. Osova sila pisobi jen v jednom sméru jako funkce soutasného sméru pohybu b&hem
souéasné kontroly polohy resp. méfeni drahy.
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Tim se odstrani zna&ny rozsah zmén sil piisobicich pii vyrovnavani vzajemného pasobeni magne-
tickych poli elektromagneti opacné polarity a znaéna hmotnost magnetu potfebna pro produkci
magnetického pole vétsi sily u znamého magnetického principu.

Podstata vyndlezu

Vynilez vytvafi zplsob a zafizeni, zejména k provadéni zplisobu, ktery jsou jednoduché a zajis-
tuji rychlé exaktni nastaveni polohy hnaci osy. Nadto nemohou u zpiisobu podle vynilezu a u
zafizeni podle vynalezu vzniknout problémy s teplem. Také reprodukovatelnost svafovaciho pro-
cesu se ve viech polohdch svafovani zlepsi.

Zpusob podle vynélezu k tomu piedpoklada, Ze pfi nastavovani polohy hnaci osy se vytvofenim
strukturdini drahy pro pfenos sil mezi hnaci osou a krytem zavede na hnaci osu voliteln& aktivo-
vatelna (pfipojovatelna) nastavitelna sila, pfiemz tato sila klade proti posuvu hnaci osy alespori
ve vysouvacim smeéru opor. Zpisob podle vynalezu pfedpoklada, ze kryt a hnaci osa mohou byt
spolu pfinmo nebo nepiimo strukturaing, to znamena mechanicky spojeny, a pomoci tohoto spoje-
ni mize byt na hnaci osu vykonavana sila, kterd klade proti posuvu hnaci osy alespofl ve vysou-
vacim sméru odpor. Tim se vyndlez jasné odli¥uje od zpisobt, které chtéji nastavovat polohu
hnaci osy pomoci dvou opa¢né plisobicich elektromagnetickych linearnich pohonil, nebo zpiiso-
b, u kterych permanentné vykonava vratnou silu pruziny. U vyndlezu slouZi odpor k nastavova-
ni polohy hnaci osy nebo usnadnéni nastaveni polohy. Pies tento odpor miZe byt kupiikladu
dosazeno tlumeni pohybu do poZadované polohy, takZe se tak zvané zikmity do pozadované
polohy zredukuji, nebo se jim zcela zabrani. Pomoci aktivovateiné sily se miZe poloha hnaci osy
polohové bezpetné nastavit i v zataZené zakladni poloze, to znamend, Ze elektromagnetické hnaci
astroji miZe byt zapojeno téméF nebo zcela bez proudu, coz zase sniZuje vyvin tepla.

Nadto mize byt pomoci aktivovatelné sily hnaci osa drZena i v kazdé jiné poloze, pfimo v mezi-
polohach mezi zakladni a koncovou polohou. 1 v téchto mezipolohach miiZe byt elektromagne-
ticky linedmni pohon bez proudu.

Vyhodné je velikost sily variabilni. Vlivem nastavitelnosti sily je mozné klast posuvu hnaci osy
volitein€ takovy odpor, Ze se jeji pohyb tlumi, nebo Ze se pohyby zabrani, coZ znamena, Ze se
poloha hnaci osy polohové bezpedné nastavi silou.

Pomoci sily miZe byt gravitaéni sila hnaci osy a s ni spojenych posuvnych dili ¢asteéné nebo
zcela kompenzovana. JestliZe se kupfikladu pracuje nad hlavou, kde je tedy hnaci osa s pfivafo-
vanym svornikem smérovdna smérem nahoru, brani sila smérem dozadu a doli klouzani hnaci
osy na ziklade jeji viastni hmotnosti. Jestlize je hnaci osa se svornikem smérovana doli, miZe
byt takova sila na hnaci osu vykonavana proti vysouvacimu sméru, takZe tato sila alespoi dasteg-
né nebo zcela kompenzuje posuvnou silu zpisobenou vlastni hmotnosti hnaci osy veetn& spolu
s ni spojenych posuvnych dild. Tim musi elektricky pohon pfijimat méné elektrického vykonu.

Jak jiz bylo vysvétleno, mélo by byt vyhodné pii aktivované sile pfivad&no k lineamimu pohonu
méné elektrické energie nez bez pfipojené sily, aby se zredukovala potfebna hnaci energie.

Silou mize byt kuptikladu sviraci sila, ktera je zavidéna mezi hnaci osou a s krytem pevné
spojenym dilem, pod ktery také spada samotna kryt. K tomu ucelu je kupfikladu vhodny hydrau-
licky, pneumaticky nebo i elektricky pohon, kupfikiadu ve formé& zdvihacich magneti.

Sila mize byt smérovana napfi¢ k vysouvacimu sméru nebo proti nému. V poslednich pipadech
by mohla byt silou definovana i vratna sila do vychozi polohy.

Jedno provedeni vynalezu predpoklada, Ze je sila davkovana relativné vidi vysouvaci sile linear-
niho pohonu tak, Ze vykonava tlumici funkci p¥i posouvani hnaci osy do pozadované polohy.
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Ke zjidfovani polohy hnaci osy se pouZivd systém méfeni dréhy, ktery se pouZije i ke stanoveni
polohy hnaci osy vii¢i vodorovné roviné,

Vynélez se nadto tyké zafizeni na pfivafovani svornikd, zejména pro provadéni zpisobu podle
vynalezu, s alespoft jednou hnaci osou, spojenou s pfivafovanym svornikem, s elektromagnetic-
kym, axiaing pisobicim linedrnim pohonem s alespori jednou civkou, pfitemz je hnaci osa Casti
linearniho pohonu, a se systémem méfeni drihy pro zjiStovéni polohy hnaci osy. Zatizeni na
pivafovani svornikd podle vyndlezu se vyznaduje tim, Ze je na hnaci ose nebo krytu uspefadano
aktivovatelné (pFipojitelné) Ustroji, a v pfipojeném stavu zabird na krytu, popfipadé na hnacf ose,
vykonivé na hnaci osu silu, a posuvu hnaci osy alespofi ve vysouvacim sméru klade odpor.

Ustroji miiZe, tak jak jiz bylo vye vysvétleno u zplsobu, vyhodné ménit velikost odporu.

Podle jednoho provedeni vyndlezu je Gstrojim napii& k hnaci ose pisobici sviraci istroji, kupti-
kladu ve formé hydraulického nebo pneumatického pohonu pist — valec.

Ustrojfm miZe byt tlumici dstroji, které pisobi ve vysouvacim a/nebo opaéném sméru.

Ustrojim miize byt Gstroji pro vyvijeni sily pro polohov& pevné drzeni hnaci osy relativné vidi
vodorovné roving, a to v kazdé jeji poloze.

Jestlize je pohon pist — valec spojen s ventilem, ktery miZe piipojit vélec bez tlaku, miize pohon
posuvu klést také nulovy odpor nebo jen velmi maly odpor. Ventilem je vyhodné servoventil.

Ustroji miiZe mit elektricky pohon.

V dal§im vyhodném provedeni obsahuje zafizeni fidic{ jednotku pro fizeni civky a aktivovatel-
ného dstroji.

Dali provedeni vyndlezu ptedpoklada, ze je uspotadan systém méfeni drahy spojeny s Fidici jed-
notkou. Pomoci systému m&feni drahy se d4 i zjidfovat, zdali je hnaci osa viati vodorovné roviné
uspofadanou ikmou. Systém mé¥eni drahy ma v tomto pfipadé dvoji funkci. Jakmile se zjisti
sikmé poloha, miiZe byt Ustroji aktivovano tak, Ze piisobi proti posuvu osy a/nebo kompenzuje
ndinek vlastni hmotnosti osy.

Zatizeni dale vyhodn& obsahuje hnaci osu jako &ast linedrniho pohonu, osa zasahuje do civky a je
opatfena alespofi jednim permanentnim magnetem.

Linearni pohon miZe mit nejméné dv& spolu spojené a v opaénych smérech navinuté civky
a nejméné jeden permanentni magnet, ktery je spojen s hnaci osou a zasahuje do civek.

Prehled obrazki na vykresech

Dal§i znaky s piednosti vynalezu vyplyvaji z nasledujictho popisu a nésledujicich vykrest, které
znézoriiuji na obr. 1 pohled na podéiny fez prvnim ptikladem provedeni zafizeni na pfivafovani
svorniki podle vynélezu, které pracuje zpiisob podle vynalezu, na obr. 2 pohled na podéiny fez
druhym ptikladem provedeni zafizeni na pfivafovani svornikii podle vynalezu, které rovnéz pra-
cuje zpiisob podle vynalezu, a na obr. 3 pohled na podélny fez lineamiho pohonu zafizeni na pti-
vafovani svorniki podle obr. 1.
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Ptiklady provedeni vynilezu

Na obr. | je zndzornéno zafizeni na pkivafovani svorniki, piesnéji svafovaci nastroj zafizeni na
privafovani svornikil, ktery ma kryt 3, v krytu 3 uspofadany elektromagneticky axidlné pasobici
linearni pohon 3, a systém 7 méfeni drahy. Rizeni zaFizeni na piivafovani svornikd neni znazor-
néno. Linedrni pohon 5 sestava zjedné nebo vice valcovych civek 9, upevnénych v krytu 3,
a hnaci osy 11, rozprostirajici se dovnitf civek 9, aviak také z nich vyénivajici. Hnaci osa 11 zase
sestava z vice lseku, totiZ zadniho iseku 13 ve formé jednoho nebo vice za sebou uspofadanych
permanentnich magnetii, a jednoho podélného, na ném navazujiciho valcovitého Gseku 135, ktery
mé pfedni konec, ktery je vytvofen jako drzak |7 svorniku. V drZiku 17 svorniku je zastréen
a uchycen ke svafeni urteny svornik 19.

Linearni pohon 5, ktery pracuje na principu ponornych civek, miize mit, jak ukazuje obr. 3, vice
civek, kupfikladu dvé v sérii zapojené civky 9, 9’, a pomoci civek 9, 9, je posuvny do obou
smeér.

Zakladni poloha hnaci osy 11, zndzornéna na obr. 1, je znazornéna ve zcela zataZené stavu, ve
kterém pfiléha na Celni doraz 21.

Systém 7 méfeni drahy je zde k tomu, aby uréoval polohu hnaci osy 11. Sytém 7 méfeni drahy je
spojen s fidici jednotkou 23.

V oblasti Gseku 15 hnaci osy zabira pfes ptirubu 25 pistni ty¢ 27 jednotky 29 pist — valec na hna-
ci ose 11. Ve valci 31, upevnéném na krytu, se pohybuje pist 33. Jednotka 29 pist — vélec je
hydraulickou nebo pneumatickou jednotkou, kterd plisobi jako volitelng& aktivovatelné (piipojitel-
né) Ustroji. Smér plsobeni jednotky 29 pist — vélec je podle stavu piipojeni vysouvaci smér
V nebo zasouvaci smér R. Pomoci fidici jednotky 23, kterd miiZze obsahovat ventil, kupfikladu
tlakovy regulatni servoventil, miiZe byt jednotka 29 pist ~ valec pohané&na. Jednotkou 29 pist —
valec se vytvofi strukturilni driaha pro pfenos sil mezi hnaci osou 11 a krytem 3. Jednotka 29 pist
~ valec mize prebirat vice funkei, kuptikladu vytvafet tlumici Ustroji, pomoci kterého se exakt-
né&ji a rychleji dosahne nastaveni polohy hnaci osy. Nadto mize tato posouvat ve sméru R i hnaci
osu 11, jestlize je linearni pohon 5 adekvétné ovladan, nebo mitZe linedrnimu pohonu 5 stavét na
odpor variabilni protisilu.

Systém 7 méteni drahy je spojen s fidici jednotkou 23 tak a fidici jednotka 23 je vytvofena tak, ze
miize pfes systém 7 méfeni drahy zjidtovat, jestli se hnaci osa 11 pohybuje ve vodorovné roviné
nebo je vii ni uspofadana Sikmo, coz by mélo za nasledek, 2e vlastni hmotnost hnaci osy a ji
piifazenych, na ni upevnénych dil, zde svorniku 19, by vedly k posuvu hnaci osy 11.

Zafizeni na pfivafovani svornikul, znazoméné na obr. 1, pracuje nasledovné:

Zatizeni na piivafovani svorniki se piistavi ke zde nezndzornénému polotovaru, kupkikladu ple-
chu voridla. B&hem pfistavovani zatizeni na pfivafovani svornikd, kterym mize byt kupfikladu
svafovaci hlava, kterd je upevnéna na ramenu robota, miZe byt hnaci osa 11 v zdkladni poloze,
znazornéné na obr. 1. V této poloze je hnaci osa drZzena vyluéné pomoci jednotky pist — valec,
takze civky 9 nejsou protékany proudem nebo maji jen nepatrny tok proudu, &imz se také nevy-
konava ve vysouvacim sméru zadna sila, nebo jen minimalni. Vyvin tepla je proto v ne¢inném
stavu velmi maly. JestliZe robot pfibliZi svafovaci zafizeni blize k polotovaru, tak se hnaci osa 11
pohybuje ve vysouvacim sméru V, az $pi¢ka pivafovaného svorniku 19 zkontaktuje povrch
polotovaru. Pi tomto procesu jsou civky 9 pod napétim a valec je zapojen bez tlaku, takZe posu-
vu hnaci osy 11 neklade Zadny odpor. Jisty minimélni odpor miZe byt ale také potfebny, kupfi-
kladu jestliZe je hnaci osa 11 s piivafovanym svornikem 19 sm&rovana smérem doli, odchylné
od vodorovné roviny. Potom by se hnaci osa 11 na zékladé své vlastni hmotnosti sama posou-
vala. Aby se tomu zabrénilo, miiZe byt pracovni prostoro vlevo od pistu udrzovan pod tlakem tak,
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7e jednotka 29 pist — valec vykonava na hnaci osu 11 ve sméru R protisilu, ktera p¥iblizné nebo
exaktné kompenzuje posuvnou silu, vyvolanou vlastni hmotnosti. K tomu icelu je nutné aby se
mohla sila, vyvijend jednotkou 29 pist — valec na hnaci osu 11, ve své velikosti ménit, coz milZe
byt napfiklad realizovano uspoiadanim jednoho nebo vice servohydraulickych nebo servopneu-
matickych ventilii.

Jestlize se svatovaci zafizeni obrati pfivafovanym svornikem 19 smérem nahoru (svafovani nad
hlavou), tak aby vlastni hmotnost hnaci osy 11 tlagila hnaci osu 11 do zékladni polohy. To zna-
mena, Ze je potfebna velkd elektrickd energie, aby mohl elektromegneticky linedrni pohon 5
pfestavovat hnaci osu 11 do vysouvactho sméru V. Tato elekiricki energie se zmen$i tim, Ze je
kuptikladu pracovni prostor ve valci vpravo od pistu 33 ovladén silngjsim tlakem nez levy pra-
covni prostor, takze jednotka pist ~ valec kompenzuje vlastni hmotnost hnaci osy 11 nebo ales-
pofi podporuje pfestavovani do vysouvaciho sméru V.

Potom co byl povrch polotovaru kontaktovan, tak se pfiloZi svafovaci napéti a hnaci osa 11 se za
fizeni drihy posune o definovany isek ve sméru R do poZadované polohy nebo mezipolohy.
Pitom se pomoci zdvihového zapaleni vytvoi elektricky oblouk. Pro dosaZeni vysokého standar-
du kvality pti svafovani je potfebné, aby byl odstup polotovaru od pfivafovaného svorniku udrzo-
van co mozné presné. Nadto je vyhodné, jestlize se piivafovany svomik miZe do této poZado-
vané polohy posunout co mozna rychle, aby se taktovaci doba udrzela mald. Pfi posouvani hnaci
osy 11 ve sméru R do této pozadované polohy se v obou pracovnich prostorech vytvofi jisty tlak,
aby jednotka 29 pist — valec piisobila jako hydraulicky nebo pneumaticky tlumic. Tim se zabrani
tomu, aby se hnaci osa 11 do pozadované polohy posouvala pomalu se zakmitanim; alespori se
toto zakmitani silné zredukuje. PoZadované polohy se tedy dosihne rychle a exaktng. V této
po%adované poloze mii%e hnaci osa 11 setrvat. Jednotka 29 pist — valec pfitom hnaci osu 11 v této
poloze udrfuje, takZe civky 9 nejsou protékany proudem. Rizeni jednotky 29 pist — valec a civek
9 probih4 znovu pies fidici jednotku 23. Popsany zpisob mize byt ale v tomto bodZ vytvofen
také tak, Ze se pistem 33 ve sméru R vykonava jist4 malé sila, a k linedmimu pohonu se pfivadi
redukované mnoZstvi energie odpovidajici produkovani lineamim pohonem 3, viiéi sile pistu,
stejn& velké protisily ve vysouvacim sméru V.

JestliZe se hnaci osa 11 pohybuje ve vysouvacim sméru V ovl4danim linedrniho pohonu 3, probi-
hé tento pohyb vyhodné fizenim drahy. Svornik 19 se nofi do taveniny a upeviiuje na polotovaru.
Pfed posuvem hnaci osy 11 se musi vélec zapojit jesté bez tlaku. Valec je ostatné bez tiaku tehdy,
jestlize hnaci osa 11 leti ve vodorovné roviné a svafovaci ndstroj se nepohybuje; jestlize je v3ak
hnaci osa 11 vi¢i vodorovné roviné uspofadana $ikmo, miZe byt jednotka 29 pist — vélec fizena
tak, Ze je vlastni hmotnost hnaci osy 11 pomoci této jednotky kompenzovana, takZe i pfi vysou-
vacim pohybu je zapotfebi méng elektrické hnaci energie.

Zafizeni na ptivatovani svorniki, pracujici podle vySe popsaného zpiisobu, ma souhrnné nasledu-
jici podstatné vyhody:

Lineérni pohon $ pro hnaci osu 11 miZe byt v kazdé, po jisty ¢as udrZené poloze, odpojen, nebo
miiZe byt redukovan proudovy tok, ¢imz se vesmés zredukuje vyvin tepla.

Pfi §ikmé poloze hnaci osy vi&i vodorovné roving se jednotka pist — valec adekvatnd fidi proti
vlastni hmotnosti hnaci osy i s ni spojenych dild, co? rovnéZ vede k men3imu vyvinu tepla, proto-
%e linearni pohon 5 potfebuje méné energie.

Reprodukovatelnost svafovaciho procesu se zlep$i ve viech polohdch, protoZe se vlastni hmot-
nost hnaci osy 11 kompenzuje jednotkou 29 pist - vélec.

Pti nastavovéni potohy hnaci osy 11 slouzi jednotka 29 pist — vilec jako tlumici dstraji. To vede
k tomu, Ze se zakmitévaci chovani pfi nastavovani polohy hnaci osy 11 minimalizuje.
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Vyhodné je jednotka 29 pist — valec pneumatickou jednotkou, nebot’ pneumatickou jednotkou se
da realizovat jedté mengi odpor pfi posouvéani hnaci osy 11 a posouvani pistu 33, nez u hydraulic-
ké jednotky, u které se musi stlaZovat tlakové fluidum.

Ptiklad provedeni, znazorné&ny na obr. 2, odpovida funkdn& v podstaté piikladu provedeni,
znazornénému na obr, 1, takZe jiZz popsané dily, pokud maji stejnou funkei, jsou opatieny jiz
zavedenymi vztahovymi znackami.

U piikladu provedeni podle obr. 2 je dstroji, které je rovnéZ pipojitelné a vytvari vytvorenim
strukturalni drahy pro pfenos sil mezi krytem 3 a hnaci osou 11 silu, sviracim dstrojim 31. Sviraci
ustroji 31 mé hydraulickou nebo pneumatickou jednotku pist — valec, ktera je spojena s ventilem
56, ktery je zase spojen s Fidici jednotkou 23. Sviraci Gstroji 51 mé nadto ptitlaénou prirubu 55
s pryZovym obloZenim, umisténou na volném konci pistni ty&e. Jednotka 53 pist — valec pisobi
na rozdil od jednotky 29 na obr. 1 nikoliv rovnob&zné& s vysouvacim smérem V, nybr v radil-
nim sméru vidi vysouvacimu sméru V, to znamen4 také v radidinim sméru vi¢i hnaci ose 11.
PHi vysunuté pistni tygi tladi obloZeni pritlainé ptiruby 55 proti vn&jsi obvodové plode hnaci osy
11 v oblasti 185.

Jednotka pist — valec miZe byt zAvisla na tom, jak silnd je sila, vykonavana jednotkou 53, ktera
svira hnaci osu 11 v pozadované poloze nebo vyvolava takové téeni, Ze se posouvani hnaci osy
11 klade jisty odpor, takZe sviraci istroji pisobi jako tlumici Ustroji, které minimalizuje chvéni
hnaci osy 11 pfi 3ikmé poloze vii¢i horizontdlni roving, nebo minimalizuje zakmitnuti hnaci osy
11 v pozadované poloze.

Aby se co mozna vyuZily viechny tyto moinosti, musi se sila, kterd se vykondva na hnaci osu 11,
ve své velikosti ménit, coZ je moZné pomoci tlakového regulaéniho servoventilu.

Jednotka 33 pist ~ valec miize byt vytvofena tak, Ze je uspofadan oboustranné pisobici pist tim,
Ze jsou pracovni prostory na obou stranach pistu zisobovéany tlakovym vzduchem nebo hydrau-
lickou kapalinou. Miize byt ale také vyhodné, jestlize je uspofadan jen jednostranng pisobici pist,
totiZ pist plsobici ve smé&ru k hnaci ose 11. Vratna sila se vtomto pfipad$ vyvola pruinou,
uspofadanou mezi éelni sténou valce a pistem.

Jednotka 53 pist — valec nemusi byt nutné upevnéna na krytu 3, je ale také moZné ji upevnit na
hnaci ose 11. Pistni ty¢ je v tomto pfipadé vysunutelna tak daleko, Ze tlai proti krytu 3, pfidemz
také v této souvislosti plati, Ze i s krytem pevn& spojeny dil nebo stacionarni dil ma spadat pod

pojem kryt.

Rovnéz mohou byt civky 9, coz plati také pro piiklad provedeni podle obr. 1, umistén na hnaci
ose 11, pfitemZ jsou tyto obklopeny jednim nebo vice prstencovitymi permanentnimi magnety,
které jsou pevné uspofadany na krytu.

Pfiklad provedeni, znazornény na obr. 2, pracuje jako pfiklad provedeni znazomény na obr. 1,
takZe v nasledujicim muze byt pracovni zplisob reprodukovan zkracené,

V zikladni poloze, znizornéné na obr. 2, se fidici jednotkou 23 zajisti, Ze civky 9 nejsou proté-
kany proudem. Ventil 56 se adekvatng vybudi, takZe pist vyjede smérem nahoru, aZ piitlatna
ptiruba 33 pfitlaci proti hnaci ose 11 a tuto svira v této poloze. Vyvolana tfeci sila piisobi proti
posuvu hnaci osy ve vysouvacim sméru V.

Po pristaveni k polotovaru se pistni ty¢ posune smérem doli, jestlize hnaci osa 11 lezi b&hem
pfistavovéni ve vodorovné roving. Na civky 9 se pfivede napéti, a hnaci osa 11 se posune ve
vysouvacim sméru V, aZ zkontaktuje povrch polotovaru. Néslednd zajede hnaci osa 11 za fizeni
drahy o urtity sek zpét, a nachdzi se v mezipoloze.
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Miize byt vyhodné, Ze jednotka 33 pist — valec vytvafi pfi zajizdéni urditou brzdnou silu. To ma
minimalizovat nebo zcela zabranit zakmitnuti hnaci osy do mezipolohy. K tomu i¢elu se smérem
nahoru vyji2d&jicim pistem vyvoldva jen jisté brzdna sila (tfeti sila), piidemz sila neni tak velka
jako pti fixovani hnaci osy 11 v urité poloze. Jakmile je dosaZena vylkdvaci poloha, tak se
sviraci sila zvy3i, take je hnaci osa 11 pomoci jednotky 53 pist — valec polohové bezpecné drZe-
na. Civky 9 jiZ nejsou protékany proudem.

Po zapaleni elektrického oblouku se sevieni uvolni a ptivafovany svornik se linedrnim pohonem
5 pohybuje ve vysouvacim sméru V.

Také pfi $ikmé poloze hnaci osy 11 se miZe jednotka 33 pist - valec pouZit v kazdém okamziku
tak, Ze je hnaci osa 11 polohové bezpe¢né drZena.

Jestlize naptiklad u ptikladu provedeni podle obr. 2 jednotka pist — vilec svira hnaci osu 11
a pryZovy potah pfiléhd na pfitlatnou pfirubu 55 na hnaci ose 11, tak se elekiricka energie, kterd
proudi skrz civky 9 redukuje. To se mize kupfikladu realizovat tim, Ze se tak zvany toleranéni
rozsah polohy hnaci osy, nazyvany také regulanim oknem, ktery se uklada do paméti Fidici jed-
notky 23, zvétdi. Normélng se béhem svafovaciho procesu a nastavovani polohy pFipousti pro
hnaci osu 11 jen odchylka polohy + 0,1 mm, pfi¢emZ civky ihned doregulovavaji, jestlize se
odchylka polohy zvét§i. U sevfené hnaci osy 11 miZe na zaklade elasticity pryZe vzniknout jesté
jisty axialni posuv, ktery ale mitze byt tolerovan. Proto se toleranéni rozsah polohy zvétsi kupfi-
kiadu na + 5 mm, to znamena, e muze sice dojit k minimélni doregulaci, i kdyZ se hnaci osa
nachézi je§té uvnitf toleranéniho rozsahu, elektrick energie je ale na zakladg zvétieného tole-
ranéniho rozsahu zfeteln& mengi, &imZ se zafizeni na pfivafovani svorniki také neohfeje tolik, jak
by to bylo piipadem pfi stalém malém tolerantnim rozsahu.

Je tieba také zdiraznit, ze pomoci jednotky 29 — pist — valec by se mohla hnaci jednotka 11
pohybovat ve sméru R, aby byly civky 2 pfi pohybu ve sméru R protékény proudem méné nebo
jiZ viibec ne.

Nastaveni polohy hnaci osy 11 pomoci jednotky pist - vélec, nebo vieobecn& pomoci pripoji-
telného Gstroji, je pfenositelné také na zafizeni pro pfivafovani svornikd, u kterého probiha pohyb
ve sméru V. pomoci pfedepnutelné pruziny. Také zde by se pfi piedepnuté pruziné linearni pohon
odlehgil, jestlize nastaveni polohy probiha pomoci aktivovatelné (pfipoj itelné) jednotky.
Vystupujici vzduch z jednotky 29, 33 pist — vélec se take mize pouzit ke chlazeni civek 9, ¥,
nebo se mitZe k civkam 9, 9’ privést tlakovy vzduch, jestliZe se tyto ohiivajf pfilis silné.

PATENTOVE NAROKY

1. Zpisob navafovani svorniku na polotovarn pomoci zafizeni na ptivafovani svornikii, které
mé kryt (3), alespofi jednu hnaci osu (11) spojenou s pfivafovanym svornikem (19), alespofi
jeden elektromagneticky, axialné plsobici linedrni pohon (5) s alespoii jednou civkou (9) a sys-
tém (7) méfeni drahy pro zjistovani polohy hnaci osy (11), vyzna&ujici se tim, Zepfi
nastavovéni polohy hnaci osy (11) se na hnaci osu (11) pisobi, pomoci vytvofeni mechanického
propojeni pro pfenos sil mezi hnaci osou (11) a krytem (3), volitelné aktivovatelnou nastavitelnou
silou, ktera klade posuvu hnacf osy (11) alespoii ve vysouvacim sméru (V) odpor.

2. Zpiisob podie niroku 1, vyznadujici se tim, Ze se pomoci aktivovatelné sily
polohové bezpetné nastavi poloha hnaci osy (11) v zakladni poloze.
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3. Zplsob podle naroku 1 nebo 2, vyznadujici se tim, Ze se pomoci aktivovatelné
sily hnaci osa (11) dr2i v mezipoloze, lezici mezi zakladni polohou a koncovou polohou, kter je
definovina zcela vysunutou hnaci osou (11).

4. Zpisob podle nékterého z predchazejicich naroki, vyznaéujici se tim, Ze veli-
kost aktivovatelné sily se méni.

5. Zpusob podle n&kterého z predchéazejicich narokl,, vyzna&ujici se tim, Ze akti-
vovatelna sila se zavadi alespoii tehdy, jestliZe je hnaci osa (11) sklon&na viiéi vodorovné roving.

6. Zpisob podle naroku 5, vyznadujici se tim, Ze tehdy, jestliZe je hnaci osa (11)
se svornikem (19) smérovana dolii a/nebo nahoru, se na hnaci osu (11) pisobi, prostfednictvim
prenosového silového kanalu, takovou aktivovatelnou silou, Ze tato sila &asteén& nebo zcela kom-
penzuje posuvnou silu, zpisobenou vlastni hmotnosti hnaci osy (11) véetné spolu s ni posouva-
nych dild.

7. Zpisob podle nékterého z piedchazejicich narok, vyznadujici se tim, Zeseke
zjidtovani polohy hnaci osy (11) pouZije systém (7) méfeni drahy, a Ze se systém (7) méfeni dré-
hy pouZije i ke stanoveni polohy hnaci osy (11) viiéi vodorovné roving.

8. Zpisob podle nékterého z pfedchdzejicich naroki, vyznadunjici se tim, Ze akti-
vovatelna sila se aktivuje tehdy, jestliZe se hnaci osa (11) pohybuje ve sméru k ptedem stanovené
poZadované poloze.

9. Zplsob podle nékterého z piedchazejicich narokl, vyznadujici se tim, Ze
aktivovatelna sila se aktivuje pro polohové bezpedné nastaveni polohy hnaci osy (11) tehdy,
jestlize se svafovaci nastroj, ktery ma hnaci osu (11), relativné posune k polotovaru.

10. Zpisob podle nekterého znarokd 2, 3, 6 nebo 9, vyznadujici se tim, Ze pii
pusobici aktivovatelné sile se k linedrnimu pohonu (5) pfivadi méné elektrické energie nez bez
ptsobici sily.

11. Zplsob podle naroku 10, vyznadujici se tim, Ze tehdy, jestlize aktivovatelna
sila polohové bezpeén€ drZi hnaci osu (11) v pozadované poloze, se k linesmimu pohonu (5)
nepfivadi Zadna elektricka energie nebo jen redukované mnoZstvi.

12, Zphsob podle ndroku 11, vyznadujici se tim, Ze tehdy, jestlize aktivovatelna sila
drzi polohové bezpetné hnaci osu (11) v pozadované poloze, se pro linedrni pohon (5) zvétsi
toleranéni rozsah polohy, ulozeny v paméti fizeni zafizeni na pfivafovani svorniki, ve kterém se
musi hnaci osa (11) nachazet.

13. Zplsob podle nékterého z pedchdzejicich naroki, vyzna&ujici se tim, Ze akti-
vovatelnou silou je sviraci sila, ktera se vytvaii mezi hnaci osou (11) a krytem (3).

14. Zptsob podle nékter¢ho z predchazejicich narokd, vyznad&mjici se tim, Ze akti-
vovatelnou silu vyviji hydraulicky, pneumaticky nebo elektricky pohon.

15. Zpisob podle nékterého z predchazejicich ndrokl, vyznadujici se tim, Ze se
aktivovatelnou silou na hnaci osu (11) pisobi opa&né k vysouvacimu sméru (V) linearniho poho-
nu (5).
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16. Zpasob podle nékterého z nrokit 1 a2 14, vyznaéujici se t im, Zese na hnaciosu
(11) plisobi aktivovatelnou silou naptié k vysouvacimu sméru (V) linearniho pohonu (5).

17. Zpisob podle n¥kterého z pfedchazejicich naroki, vyzna Cujici se tim, Ze akti-
vovatelns sila je davkovana relativng vii¢i vysouvacimu sméru (V) linearniho pohonu (5) tak, Ze
plni pii posuvu hnaci osy (11) do poZadované polohy tlumici funkei.

18. Zatizeni na pfivafovani svornikil, zejména k provadéni zplisobu podle n€kierého z predcha-
zejicich naroki, s alespofi jednou hnaci osou (11) spojenou s pfivafovanym svornikem (19),
s alespoi jednim axialné pusobicim linernim pohonem (3) s alespott jednou civkou (9), pfitemz
hnaci osa (11) miZe byt posouvana linesmim pohonem (5), a se systémem (7) méfeni drahy pro
zjitfovani polohy hnaci osy (11), vyznaéujici se tim, 2 ma aktivovatelné astroji,
které je uspofadano na hnaci ose (11) nebo krytu (3) a které v aktivnim stavu pisobi na kryt (3),
pop¥ipadé na hnaci osu (11), a na hnaci osu (I1) vykonava aktivovatelnou nastavitelnou silu,
ktera klade posuvu hnaci osy (11) alespoii ve vysouvacim sméru (V) odpor.

19. Zatizeni na piivafovani svorniki podle ndroku 18, vyzmacujici se t im, Ze akti-
vovatelné Gstroji je Ustroji s regulovatelnym odporem.

20. Zafizeni na pfivafovani svornikl podle nékterého z predchézejicich nérokil, vyzna tu-
jici se tim, Ze aktivovatelnym dstrojim je naptic vii¢i hnaci ose (11) plsobici sviraci
astroji (51).

21. Zafizeni na pfivafovani svorniki podle nékterého z predchazejicich nirokd, vyzmna ¢u-
jici se tim, Ze aktivovatelnym Gstrojim je tlumici Ostroji, které plsobi ve vysouvacim
sméru (V) a/nebo v opa¢ném sméru (R).

22. Zatizeni na privafovini svomiki pedle nékterého z pfedchazejicich naroki, vyzna du-
jici se tim, Ze aktivovatelné dstroji je Ustroji pro vyvijeni sily pro polohové pevné drzeni
hnaci osy (11) relativng via&i vodorovné roviné, a to v kaZdé jeji poZadovane poloze.

23. Zafizeni na pfivafovini svornikd podle nékterého z predchézejicich narokii, vyznaéu-
jici se tim, Ze aktivovatelnym ustrojim je hydraulicka nebo pneumaticka jednotka (29,
53) pist — valec.

24. Zafizeni na pfivafovani svomnikd podle naroku 23, vyzmadmjici se t im, Ze
jednotka (29, 53) je spojena s ventilem (55).

25. Zatizeni na pfivafovani svomikd podle naroku 24, vyznadujici se t im, Ze venti-
lem (55) je servoventil.

26. Zatizeni na pfivafovani svornikil podle nékterého z nérokdi 18 2223, vyzna ¢ujici se
tim, Ze aktivovatelné Gstroji ma elektricky pohon.

27. Zafizeni na ptivatovani svorniki podle nékterého z predchazejicich nérokd, vyzna én-
jici se tim, Zeobsahuje fidici jednotku (23) pro fizeni civky (9) a aktivovatelného ustroji.

28. Zafizeni na pFivafovani svornikd podle naroku 27, vyznaéujici se tim, Ze mi
systém (7) méfeni drahy, ktery je spojen s fidici jednotkou (23).
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29. Zafizeni na privafovani svornikl podle nékterého z piedchazejicich narokd, vyzmaéu-
jici se tim, Ze hnaci osa (11) je ¢asti linearniho pohonu (5), zasahuje do civky (9) a je
opatfena alespoii jednim permanentnim magnetem (13).

x

30. Zafizeni na pfivafovani svorniki podie naroku 29, vyzmalwujici se tim, Ze
linearni pohon (5) ma alespoti dvé spolu spojené a v opadnych smérech navinuté civky (9),
a alespoii jeden permanentni magnet, ktery je spojen s hnaci osou (11) a zasahuje do civek (9).

2 vykresy

-10-
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