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(54) PtedbéZné automatické zafizeni na montdz
korpust skiiftového nébytku
(57) Reseni se tykd zafizeni na montdz
korpust skrfifiového ndbytku, vyuZitelného N
prfedev§im v ndbytkdtském a elektrotechnickém wf\“\\\ m
primyslu. Zarfizeni sestdvd ze dvou stahova- [:Ej I _
cich zafizeni (A, B), kde jsou korpusy skfi- *
ni zddama vzhGru. Do levého stahovaciho za- QL\\\\ ]
fizeni (A) se vkladaji jednotlivé dilce kor- ‘\‘\\\\\ ]

pust, véetné zad skiinky a pomocné se zatdh- QL§§\\\:i‘\§§N .
nou v segmentech (2) a (5). Po spusténi au- 4
tomatického cyklu se korpus skfing pfemisti

do pravého stahovaciho zafizeni (B), kde do-
chazi k pfesnému zataZeni a automatickému
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Vyndlez Fe3i prib&iné automatické zaFizeni na montdZ korpusd skfifiového ndbytku, pfe-

g
deviim v nabytkdPském primyslu.

V soufasné dobd se korpusy skfingk nejprve srd?eji rutné, potom se vlo#i do montdZniho

Vioii se zdda a ruéng se pFisponkuji sponkovaci pisteli. Tyto pracov-
vykon mentdzni linky. V posledni dob& nejmoderngjsi zati-
jvém karuselu. Pro usnadnéni fyzickeé

piipravku a zatdhnou.
ni operace jsou namdhavé a omezuji
zeni md rozloZeny pracovni operace do vice poloh v otdé
namahy jsou pouZity roboty na sponkovdni zad a na odebirdni smontované skiifiky z montéin;ho
ovy dopravnik. Nevyhodou této koncepce je pootdSeni velkym karuselem znat-
{3nosti pfesné aretace polohy. Pfemisténi

zabezpeeno manipulatnim robotem, coZ

zafizeni na odsun

né hmotnosti, spojené s Casovymi ztrdtami a obt
korpusti sk¥inék z karuselu na odsunovy dopravnik byvd
vyrazné zvySuje ndklady. Vklddani piedsraZenych korpusi skfini nebo jednotlivych dild je

fyzicky namdhave,

Uvedené nedostatky jsou odstranény prib&inym automatickym zatizenim na montdZ korpusd

skiifiového ndbytku podle vyndlezu, jeho% podstata spefivd v tom, %e se sklddd z podélného

rému s levym stahovacim za¥izenim a pravym stahovacim zatdizenim, kde levé stahovaci = -

skldds z levsdho pevného segmentu, ktery Je upevnén na levém konci rdmu, a z
Levj}pevny segment a pravy pohyblivy
Pravé stahovaci zafizeni se skld-
délného rému, a z levého pohyb-
tlaéné botky. Pra

tizeni se pra-
véha pohyblivého segmentu, uloZeného ve vedeni rému.
segment jsou opatfeny nejméng Jednou pohyblivou vidliei
d4 z pravého pevného segmentu, upevnéného na pravém konci po
ntu, uloZeného ve vedeni rému, a z nejméné jedné pohybliv® pEf

livého segme
dorazem. Levé stahovaci zafizeni a

vy pevny segment je opatfen nejméné jednim pehyblivym
pravé stahovaci zafizeni jsou propojeny dopravnikem.
vym pohybovym Sroubem prochdzejicim matict levého ﬁohyblivého segmentu a pravym pohybovym
Sroubem, prochizejicim matici pravého pohyblivého segmentu. Svislé &dsti vdech segmentld jsal
Opérné a upinaci botky jsou uloZeny ve svislém vedeni.

K tému je upevnény pohon, opatfeny le-

uloZeny ve vedeni.

Monta# korpust skfini podle vyndlezu umoziiuje dosdhnout vysokych vykond montdzni lin-

ky bez pouZiti robotl na odebirdni smontovanych skfinék. ZvySuje se produktivita prédce a
snizuji se naklady na zafizeni, které je jednodu33i, méné ndroéné na obsluhu a ddrzbu. Vzni
ks tim také piedpoklad vy55i spolehlivesti. Sefizovdni montéZniho zafizeni pomoci tla&itek

a servopohont je velmi jednoduché a rychlé. Skfing jsou posouvdny z prvniho stahovaciho mis
ta do druhého lehkym dopravnikem na malou vzdédlenost, coZ zkracuje ztrdtové fasy 2 vytvéfe-
ji se pfedpoklady pfesng aretace skfiné v pracovni poloze ve vztahu k robotu na sponkovadni
zad. Orientace skBifiky zddama zhiru usnadfiuje vkldddni jednotlivych diled v optimdlni vys-
ce pro pracovnika. Snadno se ukléddaji i zdda, ulozend po celém obvode v polodrdZce. ‘Naroky

i35{ nes u karuselového uspofdddni. Zafizeni umoZiuje mon -

na plachu de pidorysu dilny jsou niZSi
+5% dvou menSich korpust skEini sougasng v jednom stahovacim mist&, napf. skFingk o polovié -

ni Sifce neZ zdkladni rozmér.
PFiklad provedeni zafizeni podle vyndlezu je zndzornény na vykresech, kde na obr. 1 je
ndrys montdZniho zafizeni, na obr. 2 je pravy bokorys, na obr. 3 pudorys.

izeni na montdZ korpust skEifiového
¢ stahovaci zafizenf A je opat-
a pravym pohyblivym segmen-

Na vykresech je zndzarnénc pribéZné automatické zaf
nibytku se dvéma stahovacimi zaFizenimi A a B na rédmu 1. Lev
feno levym pevnym segmentem 2, upevnEnym na levém konci rdmu 1,
deni &, rdmu 1. Levy pevny segment 2 8 pravy pohyblivy segment 3 jsou
ni B se sklddd z pravé-
a z levého pohyblivého

tem 5 uloZenym ve ve
opatfeny pohyblivymi a pruznymi vidlicemi 9. Pravé stahovaci zafize
ho pevngho segmentu 3, upevnéného na pravém konci podéiného rdmu 1
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segmentu 6, ulozeného ve vedeni 4 rdmu 1. Pravy pevny segment 3 je opatfeny pohyblivymi do-
razy l4. Pravé stahovaci zafizeni B wd déle pohyblivé ptitla&né botky 13 s odpru%enou horni
g4sti. Levé stahovaci zafizeni A a pravé stahovaci zafizeni B jsou propojeny dopravnikem 8.
K rdmu 1 je upevné&n pohon 10 opatfeny levym pohybovym $roubem 11  prochdzejicim matici levé -
ho pohyblivého segmentu 5, a pravym pohybovym Sroubem 12, prochédzejicim matici pravého po-
hyblivého segmentu §. Pohybové Srouby 11 a 12 maji opadny smysl Sroubovice. Svislé ¢ésti
segmentd 2, 3, 5, 6 jsou uloZeny ve vedeni 7. Opérné botky 15 a upinaci botky 16 jsou ulo-

Zeny ve svislém vedeni 17.

Postup montdse je takovy, Ze do levého stahovaciho zafizeni A se vloZi jednotliveé dil-
ce skfing s nanesenym lepidlem do pruZnych vodicich vidlic 9. Impulser od rutniho tlacitka
dojde k zataZen: korpusu skiiné upinacimi botkami 16. Ndsleduje vloZeni zad skiing z hor-
ni strany a rugni sepnuti automatického cyklu linky. Tim se uvelni vodici vidlice 2, uvol-
ni se upinaci botky 16 a rozjede se dopravnik 8. Korpus ski*ing prejede odpruzenou Cést po-
nyblivé pfitlaéné botky 13 a pfed pohyblivym dorazem 14 se vypne pohon dopravniku 8. Korpus
skfinky se zastavi v pravém stahavacim zafizeni B o pohyblivé dorazy 14 a pfitladi se k nim
piitlaénymi botkami 13. Zde dochdzi k opé&tnému zatazeni korpusu skiiné a automatickemu spm-
kovani zad skiing& pomoci robotu. V tomto zataZeném stavu z0stdvd korpus skiing tak dlouho
dokud obsluha nevloii nové dilce do levého stahovaciho zafizeni A a dokud nespusti pribéh
automatického cyklu. Spustdni automatického cyklu je blokovéno ukondenim sponkovéni zad.

“P#i op&tném spusdtEni automatického cyklu vyjizdi émontovany korpus na dopravnik 8, urceny
vyhradn&-k dotvrzovéni lepidla, nebol pracovni cyklus trvd u mensich korpust skfini asi pal
minuty. Sefizovéni montdzniho zafizeni je zabezpeceno servopohony pomoci tla&itek. Jednd se
o piemistovani pohyblivych segmentd 5 a 6 podle vysky skfiné, o svislé premisfovani opér-
nyoh botek 15 a upinacich botek 16 podle hloubky skiing a vodorovné premisfovéni évilech.

ramen segmentd 5, 6 ve vedeni 7 podle 5itky skiine.

Probssné automatické zabizeni na montd? korpust skiinového ndbytku je moZné vyuzit
i mimo rémec nébytkdfského pramyslu, napfiklad pii vyrobé radioskiingk, skiinék na repro-

duktory, televizory a podobné.

PREDMET VYNALEZU

1. PrGb&iné automatické zafizeni na montdZ korpusu skfifiového ndbytku, vyznatujici se tim,
se se skl4dd z podélného rdmu (1) s levym stahovacim zaiizenim (A) a pravym stahovacim
zafizenim (B), kde stahovaci zafizeni (A) se sklddd z levého pevného segmentu (2), kte-
ry je upevnén na levém konci rdmu (1) a pravého pohyblivého segmentu (5), uloZeného ve
vedeni (4) rému (1), kde levy pevny segment (2) a pravy pohyblivy segment (5) jsou opat-

" feny nejméng jednou pohyblivou pruZnou vidlici (9), pficemz pravé stahovaci zafizeni (B)
se skladd z pravého pevného segmentu (3), upevnéného na pravém konci podélného rému (1,
a z levého pohyblivého segmentu (6), uloreného ve vedeni (4) rdmu (1), a z nejmén& Jed-
né pohyblivé pfitlagné botky (13), kde pravy pevny segment (3) je opatfen nejméné jednim
pohyblivym dorazem (14), pficemz levé stahovaci zarizeni (A) a pravé stahovaci zafizeni
(B) jsou propojeny alespoii jednim dopravnikem (8) pEifemz k rému (1) je upevnén pchon
(10), opatfeny levym pohybovym 3roubem (11), prochézejicim matici levého pohyblivého
segmentu (5), a pravym pohybovym Sroubem (12), prochazejicim matici pravého pohyblivého

segmentu (6).
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Pribéiné automatické zafizeni na montdZ korpusd skfifiového ndbytku podle bodu 1, vyzna-
gujici se tim, Ze pohyblivd pfitladnd botka (13) je upevnina na levém pohyblivém segmen-

tu (6).

.-

prabazné automatické za®izeni na montdZ. korpusd ski*{ifiového ndbytku podle bodu 1, vyzna-
gujici se tim, Ze pohyblivd pfitlagnd botka (13) je upevnéna na-pravém pevném segmentu

3).

Prib&iné utomatlcke zafizeni na montd# korpusi skEPifiového ndbytku podle bodu 1, vyzna-
gujici se tlm, Je pohyblivd pruZnd vidlice (9), pohyblivé pfitla&nd botka (13) a pohyb-

livy doraz (14) jsou vysuvné.

Prab&sné auvtomatické zafizenf na montdZ korpust skiifiového ndbytku podle bodu 1, vyzna-

gujici se tim, Ze pohyblivé pruZné vidlice (9), pohyblivd pfitlaénd botka (13) a pohyb-

1livé doraz (14) jsou vykyvné.

Prubdiné automatické zafizeni na montdZ korpusd skEificvého ndbytku podle bodu 1, vyzna-
gujfci se tim, Ze svislé 84sti segmentt (2, 3, 4, 5, 6) jsou uloZeny ve vedeni (7).

Prubezne automatické zaFizeni- na montdZ korpusu ski{fiového - nébytku podle ‘bodu 1, vyzna-
gujici se tim, Ze aperné botky (15) a upinaci botky (16) jsou ulazeny ve svislém vedeni

an.

3 QYkresy
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