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Upinaci za¥izeni otodné &4dsti polohovadla
robotizovaného pracovisté

Upinaci zabizeni k polohovadlu se
dvéma polohami, a to obsluZnou a pracovni,

md u kaZ%dé z obou poloh na jedné stranéd
otodné &4sti polohovadla umistény kulovy
8ep pro vykyvné a otolnd uloZeni techno-
logického pripravku védlcovou plochou, na
protilehl$ strand otolné Cdsti je umistén
st¥edici Cep pevnd aspojeny s nosnou Sasti,
pro uloZeni technologického p¥ipravku vyb-
réanim, pridemZ na nosnou &dst je pripevnd-
ny unddeci element pro pevns ugevnéni tech~
nologického pripravku k nosns cdsti.
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261 705
Vyndlez se tykd upinaciho zarizeni otodné &4sti polohovad-

la robotizovaného pracovi$té, napriklad na svaifovédni nebo mone
tdZ rdznych strojirenskych d{li. Dosud pouZivané upinaci mecha-
nizmy spodively v YeSeni pevného upnuti na otoénou &dst poloho-
vadla, coZ pri prevaZujicim zejména délkovém rozméru pFipravku
znamenalo vndSeni pridavnych sil ze vzniklych deformeci napii-
klad p¥i svaPovdni nebo montdzi a tim i pridavné zatiZeni celé-
ho mechanizmu polohovadlas pasivnimi silami resp. odpory, zvySu-
jicimi opotiFebeni mechanizmi i zatiZeni pohonnych elementt
(nevyhoda vkldddni mezi p¥iruby). Dalsi nevyhodou stdvajiciho
zplisobu upnuti sva¥ovaciho (montdZniho) pfipravkﬁ je obtiZnd
manipulace pFi vklédddni pripravku mezi upinaci pi¥iruby otodéné
84sti polohovadla na obou strandch a velkd poZasdovanid pFresnost
vyroby technologickych p¥ipravki, |

Uvedenou nevyhodu odstranuje upinaci iafizeni otodné &4asti
polohovadla robotizovaného pracoviité, kde polohovadlo mé dvé
polohy, a to obsluZnou pro vkldddni a vykidddni {14 a pracovni,
ve které jsou dily naprikled svarovény ramenem primyslového
robot, podle vyndlezu, jehoZ podstatou je, Ze u kaZdé z obou
poloh je na jedné strand otodéné &dsti polohovadlas umistén kulo=-
vy Sep pro vykyvné a otodné uloZeni technologického p¥ipravku
vdlcovou plochou, na protilehlé strané otolné Cédsti je umistnén
stiedici Sep pevné spojeny s nosnou E4sti, pro uloZeni techno-
logického pF¥ipravku vybrédnim, pficemZ na nosnou &4st je pFipev-
nény undSeci element pro pevné upevnéni technologického piie-

pravku k nosné Césti,
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im upinaciho za¥izeni ve t¥ech bodech,

rd

Konstrukénim usporidan
kde ob& zdkladni osovd uloZeni, to je jak na kulovém, tak na
stredicim epu umoZnuji osovy, vykyvny 1 otodny pohyb a undfe-
ci element zajisfuje fixaci technologického pifipravku e p¥enos
krouticiho momentu p¥i otddeni nosné Eéstiije zgruéeno pruzné
uloZeni technologického pFipravku v otodné &dsti polohovadla
tak, Ze vSechay technologické i vyrobni nep¥esnosti a deformacé
nezatéZuji mechanizmus polohovadla pfidavnfmi pasivnimi odpory,
nezvySuji potrebu energie na prekondni téchto sil a snizuji
opotifebeni viech pohybovych mechanizmd polohovadla,

Na pFfipojeném vykresw je zndzornén piiklad konkrétniho
provedeni upinaciho zarizeni, podle vyndlezu, a to § pidorysném
pohledu na celé polohovadlo, kde technologicky pripravek je pro
zjednoduSeni zndzornén pouze u jedné z obou poloh, kde jedna po-
loha je obsluZ?nd, ve které pracovnik obsluhy st¥idavé naklddd
nehotové dily a po preklopeni polohovadla vyklddd hotové dily
a druhéd poloha je pracovni, ve které jsou dily napifiklad svefo-
védny priamyslovym robotem.

Upinaci za¥izeni otodné &dsti polohovadla robotizovaného
pracovi&td se vyznaluje tim, Ze u kaZdé z obou poloh je na jedné
strang otolné &dsti 4 polohovadla umistén kulovy ep 2 pro
vykyvné a oto&né uloZeni technologického pFipravku 1 vdlcovou
plochou 8, na protilehlé strané otodné Cdsti 4 je umistén
stfedici dep 7 pevné& zapojeny s nosnou édsti 3, pro uloZeni
technologického pFipravku 1 vybrédnim 5, pPidemZ na nosnou Cdst 3
je p¥ipevnén undSeci element § pro pevné upevnéni technologického

pripravku 1 k nosné &éasti 3.



‘Upinaci zarizeni pracuje tako: 261 705
P¥i vkldddni technologického pFipravku L do otoldné &dsti 4
polohovadla se nasune nejd¥ive technologicky pripravek 1 na
kulovy &ep 2 a vykyvnym pbhybem se ustavi vybrdnim 5 na stie-
dici Zep . Zajisténi proti samovolnému vypadnuti p¥ipravku
p¥i technologické operaci, pirenos kroutfciho momentu a fixaci
technologického piipravku 1 zajistuje undZeci element 6.
‘Kulovy &ep 2, st¥edici dep 7 a undSeci element 6 jsou tiemi
upinacimi misty - body t#ibodového upinaciho za¥izeni podle
vynilezu.

PREDMNE? VYNALEZU

'l

Upinaci zatrizeni otodné &asti polohovadla robotizovaného
pracovisté, kde polohovadlo ma& dvé polohy, a to obsluZnou, pro
vkladdni a vyklddéni dild a pracovni, nap¥iklad pro sva¥ovéni

Id ’

nebo montaZ dill, vyznacdujici se tim, Ze u kazdé z obou poloh

/

je na jedné strasné otolné Cdsti (4) polohovadla umist&ny kulovy
Cep (2) pro vykyvné a otolné uloZeni technologického pF¥ipravku
(1) vélcovanou plochou (8), na protilehlé strand otolné ddsti
(4) je umistény st¥edici Sep (7) pevnd spojeny s nosnou Idsti
(3), pro uloZeni technologického pFipravku (1) vybrinim (5),
priemZ na nosnou &ast (3) je pFipevnény undsSeci element (6)

pro pevaé upevnéni technologického p¥ipravku (1) k nosné C4asti

(3).

1 vykres’
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