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i

Vynalez se tyké t¥iskovych obrabécich
strojlt s automatizovanou vymeénou palet.

Nejicinnéji l1ze vyndlez vyuZit u t¥isko-
vych obrédbécich strojli s automatizovanou
vyménou palet, vybavenych numerickym Fi-
zenim (NC-fizeni), pFi opracovéani rotanich
soucasti.

Je znam tiiskovy obrabé&ci stroj s automa-
tizovanou vymeénou palet, ktery zahrnuje
loZe s vedenimi, pohyblivy stojan s viete-
nikem opatieny pohonem ke svému piesot-
vani v horizontdlni roviné po vedenich na
loZi, pracovni stdl s transportnimi vedeni-
mi k pFesouvédni palet s obrobky umist&nymi
na paletdch, alespoil jednu ploSinu, ktera je
umistdna pied pracovnim stolem ve sméru
pfesunovani obrobk@i a mé transportni ve-
deni pro palety. Zde je uvedend ploSina pro-
vedena plesouvatelné v horizontalni roving
vzhledem Kk pracovnimu stolu, a to tim zpd-
sobem, Ze v poloze, v niZ probihd p¥esouva-
ni palet do pracovni polohy a nazpét, pfed-
stavuji transportni vedeni ploSiny pokraco-
vani transportnich vedeni pracovniho sto-
lu. V obrab&cim stroji je provedeno zafize-
ni k uchopeni palety pfi jejim presunu po
transportnim vedeni ploSiny a pracovniho
stolu do pracovni polohy a nazpét. Palety
jsou ke svému uchopeni opatfeny spojova-
cimi prvky. Zafizeni k uchopeni palety je
namontovidno na kaZzdé plo3iné&. PFesun uve-
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deného zafizeni vietné presunu palety, ktera
je s nim spojena, probihd prost¥ednictvim
zv1aStniho pohonu, ktery je rovnéZ umistén
na ploSiné.

Kromé& toho je zndm t¥iskovy obrédbéci
stroj s automatizovanou vyménou palet, u
lsterého rozdil proti dfive popsanému stroji
spoCivd v tom, Ze ploSina s transportnimi
vedenimi je provedena jako pevnd, zatimco
pracovni stil s transportnimi vedenimi k
pfesouvani palet je proveden jako pFesou-
vatelny v horizontdlni rovin& vi€i plo3iné,
a to tak, Ze v poloze, v niZ probiha piesun
palet do pracovni polohy a nazpét, predsta-
vujl transportni vedeni pracovniho stolu po-
krafovani transportnich vedeni ploSiny. V
tomto obrdb&cim stroji jsou na plo3in& na-
montovéna zafizeni k uchopeni palet, jakoZ
i zvlastni pohon k pfFesunu uvedeného za-
fizeni, vCetn& presunu palet, které jsou s
nim spojeny.

Ve vSech uvedenych pfipadech musi hnaci
mechanismus pro presun zafizeni k uchope-
ni palet zabezpeCovat znalny zdvih, ktery
ponékud presahuje rozmér pracovniho sto-
lu ve sméru pFesunu palet. Hnaci mecha-
nismus s dlouhym zdvihem pro pfesun za-
Fizeni k uchopeni palet predstavuji vé&tsi-
nou hydraulické valce s Fet&€zovym pohonem
dopravniku, pracujicim na principu ,zved-
nout a tahnout”.
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TakZe jsou u zndmych obrdb&cich stroji
k presunu palet z plo$in na pracovani stil
obrab&ciho stroje a nazpét pouZity zvlastni
hnaci mechanismy, které zvySuji vyrobni
narocnost obréabéciho stroje a jeho cenu a
¢ini ¥dici systém obrdb&ciho stroje, jakoZ
i jeho elektrické a hydraulické vybaveni
komplikovangjsim.

Cilem vyndlezu je vytvofeni tFiskového
obrébéciho stroje, u néhoZ by nebylo zapo-
tfebi zvlaStniho hnacitho mechanismu pro
pFesun palet z ploSiny na pracovni still ob-
rabgéciho stroje a nazpét, coZ by zvysilo pro-
vozni spolehlivost obrébéciho stroje p¥i sni-
Zeni jeho vyrobnich a provoznich ndkladd.

Vynélez si klade za tkol vytvofit t¥iskovy
obrédhéci stroj s automatickou vym#&nou pa-
let bez zvl4Stniho hnaciho mechanismu k do-
pravovéani palet-do pracovni polohy a nazpét.

Tento Ukol je feSen tak, Ze v tfiskovém
obrdb&cim stroji, ktery méa loZe s vedenimi,
pohyblivy stojan .s vietenikem, opatie-
ny pohonem ke svému pfesouvdni v ho-
rizontdini roving po vedenich loZe, pra-
covni stll s transportnimi vedenimi pro
pfesun palet s obrobky na nich upnutymi,
tyto palety jsou opatfeny spojovacimi prv-
ky k jejich uchopeni, alespoii jednu ploSi-
nu, kterd je umisténa pifed pracovnim sto-
lem ve sméru posunu obrobku a mé trans-
portni vedeni palet, pfi€emZ uvedend plo-
§ina a pracovni stll jsou provedeny pfie-
souvatelné navzdjem v horizontdlni roviné&
tim zpfisobem, Ze v poloze, v niZ piesouvé-
ni palet do pracovni polohy a nazpét pro-
bih4, predstavuiji transportni vedeni plosi-
ny pokradovéni transportnich vedeni pracov-
niho stolu, jakoZ i zafizeni k uchopeni pa-
lety p¥i jejim pFesunu po transportnich ve-
denich ploSiny a pracovniho stolu do pra-
covni polohy a nazpét, je podle vynalezu za-
fizeni k uchopeni palety pf¥i jejim posuvu
po transportnich vedenich plo3iny a pracov-
niho stolu do pracovni polohy a nazpét u-
misténo na pohyblivé €asti obrdb&ciho stro-
je na té strané, kterd je pfivrdcena k paletd
s. obrobkem, pfi€emZ jako pohon, ktery za-
bezpeduje dopravu palety do pracovni po-
lohy a nazpét, prostfednictvim zafFizeni k u-
chopeni palety, slouZi pohon uvedeného po-
hyblivého stojanu obrébé&ciho stroje.

V diisledku tohoto konstrukéniho fedeni
je tFiskovy obrébéci stroj podle vynélezu vy-
baven takovym zafizenim k automatické vy-
meéng palet, které zachovdvd vSechny vyho-
dy takového =zafizeni, p¥ifemZ je mnohem
jedncduSs{ po konstrukéni strdnce a vyZa-
duje podstatn€ men3i vynaloZeni préce pii
vyrobég. _

S vyhodou je zaf¥izeni k uchopeni palety
umist&no na vieteniku, ktery je presouvatel-
ny v horizontdlni roving.

4

PFi umisténi zafizen! k uchopeni palety
na vieteniku dosahuje vétSinou do oblasti,
kterd vzhledem k pracovnimu stolu obrabé-
ciho stroje leZi v nepatrné vzdélenosti, a
miZe mit nepatrné vyloZeni z mista svého
upevnéni na pohyblivé &asti obrdbéciho stro-
je.

Jedt& vétSiho efektu je dosaZeno pfi umi-
st&ni zarizeni k uchopeni palety v upinacim
otvoru vietena, prifemZ uvedené =zafizeni
k uchopeni palety je provedeno jako trn, kte-
ry na svém jednom konci mé koncovy kus
s plochou, kterd je pFifazena ploSe upinaci-
ho otvoru vietene, zatimco na svém druhém
konci ma spojovaci prvek, ktery vchazi do
zabéru se spojovacim prvkem palety, nebot
v tomto pifipad& je zabezpefeno kromé do-
saZeni dfive uvedenych vyhod i pohodlné-
ho usporaddni a pohodlné vymény zafizeni.

ZafFizeni k uchopeni palety miZe byt pro-
vedeno v podobé duté tyfe, v jejimZ vnitf-
ku je umisténa ty¢ posuvné& v osovém smé-
ru duté tyde, tato ty& je fixovdna v dané
poloze a je opatfena na strané pfivrdacené
k paletd spojovacim prvkem, pfifemZ uve-
dend dutd ty€ je opatiena koncovym kusem
s plochou, kterd je ptFifazena ploSe upeviio-
vaciho otvoru vietene vieteniku.

Toto konstrukéni provedeni zaf¥izeni k u-
chopeni palety vyvoldvd dodateCny efekt,
ktery souvisi se zkradcenim délky uvedeného
zafizeni, nap¥. p¥i jeho skladovani v za-
sobniku néiadi.

Spojovaci prvek zafizeni k uchopeni pale-
ty je vytvofen s vyhodou jako ty& ve tvaru
L, ktera méd moZnost zafixovdni ve zvolené
poloze otaceni.

Doporuduje se, aby obréabé&ci stroj byl vy-
baven NC-fizenim a automatickou vymé&nou
ndastrojl, kterd pracuje pod NC-fizenim, pfi-
¢emZ je na zafizeni k uchopeni palety pro-
vedena plocha, kterad je pFifazena plose u-
chopovaciho zafizeni poddvaciho raminka
automatického ménife néstrojl.

V tomto p¥ipadé je s nejvétSim efektem a
pFi minimdlnich &asovych ztratach vyreSena
konstrukce zarizeni k uchopeni palety a je-
ji dopravu ze zdsobniku né&fadi do vietene
a nazpét,

Dalsi cile a vyhody zafizeni podle vyndle-
zu vyplyvajil z nésledujiciho konkrétniho
pFikladu provedeni jakoZ i z pf¥iloZenych vy-
kresit. Na vykresech znadi: obr. 1 schema-
tické zndzornéni t¥iskového obrib#&ciho stro-
je podle vynédlezu — boéni pohled; obr. 2
Fez podél &ary II-II v obr. 1; obr. 3 Fez po-
deél &ary III-III v obr. 2; obr. 4 t¥{skovy ob-
rébéci stroj podle vyndlezu — ptidorys; obr.
5 zafizeni k uchopeni palety ve zvétSeném
mé&Fitku. Na obr. 6 je t¥iskovy obrdbéci stroj
podle vyndlezu v plidorysu, se zafizenim k
uchopent palety ve tvaru L a s pevnou plo-
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Sinou; obr. 7 pPedstavuje zaFizeni k uchope-
ni palety ve tvaru L ve zvétSeném mefitku;
obr. 8 je boénim pohledem na obr. 7; obr.
9 predstavuje variantu provedeni zafizeni
k uchopeni palety ve tvaru L. — bo¢ni po-
hled. Na obr. 10 je zndzornén triskovy ob-
rdbéci stroj podle vyndlezu v boCnim pohle-
du, se zafizenim k uchopeni palety v podobé
pouzdra s vysuvnou ty¢i; obr. 11 zafizeni k
uchopeni palety v podob& pouzdra s vysuv-
nou tyci — ve zvétSeném méfitku a v po-
délném rezu v klidové poloze; obr. 12 pFed-
stavuje totéZ jako obr. 11 — v pracovni po-
loze.

T¥iskovy obrébéci stroj podle vynélezu ma
loZe 1 piipevnéné nepohyblivé na zakladu,
na ndm jsou provedena horizontdlni vedeni
2 pro pohyblivy stojan 3, ktery je opatien
vertikdlnimi vedenimi, jeZ nejsou zobraze-
na, na nichZ je namontovan vietenik 4 s
vietenem 5. Osa vietene 3 je rovnobé&Zna
s vedenimi 2 loZe 1 k posuvu stojany 3.

Ve spodni ¢&sti 6 pohyblivého stojanu 3
je pfipevnéna matice 7, ktera pracuje v sou-
tinnosti se Sroubem 8 mechanismu k posuvu
pohyblivého stojanu 3, pohdnéného elektro-
motorem 9.

Obrabdci stroj je vybaven automatickym
zarizenim 10 vymény strojd, ktery zahrnu-
je zédsobnik 12 ndstrojii s vybrdnimi 13 pro
trny ndstroji, zasobnik s Feznymi nastroji
{nejson znazornény) je umistén na horni
telni ploSe 11 pohyblivého stojanu 3 a za-
hrnuje rovnéZ manipuldator 14 s dvouramen-
nou pakou 15 namontovany v horni Casti
16 pohyblivého stojanu 3; na kaZdém rame-
ni této paky je umisténo zafizeni k vytaho-
véani néstroje z uvedeného zasobniku 12 a
jeho umisténi do vietene 5 a naopak.

Na pri¢niku 17 loZe 1 jsou vytvorena kol-
mo k ose vietene 5 a k vedenim 2 pohybli-
vé Gasti 3 (nejsou zndzornéna) vedeni k po-
suvu pracovniho stolu 18, kterd jsou chra-
néna teleskopickymi $titky 19 (obr. 2). Na
vedenich k posuvu pracoviniho stolu 18
(obr. 1) je namontovédna zdkladni deska 20.

V popisovaném konkrétnim pripad& pro-
vedeni vynélezu je na pfi€niku 17 loZe 1
naraZen skiifiovy stojan 21, na kterém jsou
provedena vedeni 22 pro sané 23, Kterd jsou
rovnob&¥nd s vedenimi pracovniho stolu 18.
Na sanich 23 jsou namontovdny dvé ploSiny
24 a 25 (obr. 2} k umisténi palet 26 a 27.
Plosiny 24 a 25 jsou opatieny transportnimi
vedenimi 28 a 28a, na nichZ jsou uloZeny pa-
lety 27 a 26. Na povrchu palet 26 a 27 jsou
napf. provedeny dréZky 29 ve tvaru T (obr.
3) k upevnéni obrobkil na paletdch. Na pra-
covnim stole 18 (obr. 1) jsou d4le trans-
portni vedeni 30, ktera jsou identicka s trans-
portnimi vedenimi 28a ploSiny 25, jakoZ i za-
fizeni k fixovdni a upnuti palety 26 resp. 27

na pracovnim stole 18. Ty vSak nejsou zné-
zornény, aby nezastiraly zékladni princip
vynélezu.

Sané& 23 jsou napevno spojeny s pistnici
31 hydraulického valce 32, ktery je upevnén
na skffiiovém stojanu 21 a je urfen k posu-
vu sani 23 po vedenich 22 (obr. 1} skfiiio-
vého stojanu 21. Zdvih sani 23 omezuji za-
rédZky 33 (obr. 2) a 34, které jsou provede-
ny tak, Ze p¥i dosednuti sani 23 na zarazku
34 ploSina 25 se nastavi do polohy, v niZ
transportni vedeni 28a ploSiny 25 pfFedsta-
vuji pokracovéni transportnich vedeni 30
{obr. 1) pracovniho stolu 18, jeZ se nacha-
zi v poloze vimény palet. Tato poloha je li-
bovolnou stfedni polohou vzhledem ke zdvi-
hu sani 23, ve které osa vietene 5 souhlasi
s osou symetrie pracovniho stolu 18 nebo se
ji blizi. P¥i dosednuti sani 23 na zardZku 33
(obr. 2) se ploSina dostdva do polohy, ve
které transportni vedeni 28 pfedstavuji po-
kradovani transportnich vedeni 30 (obr. 1)
pracovniho stolu 18, ktery zaujimé shodnou
pelohu vymeény palet. ZardZzky 33 a 34 (obr.
2] jsou pfipevnény na skfifiovém stojanu
21

Na kaZdé z ploSin 24 a 25 je tuh4 naraz-
ka 35 [obr. 2}, na kterou napf. dosedd pa-
leta 26 svou narazkou 36. Kromé toho je na
kazdé ploSing, napf. na plodiné 24, umisté-
na odpruZend naréZka 37, ktera pracuje. v
soufinnosti s tuhou naraZkou 38, kterd je
upevnéna na palet& 26. Nardzky 37 a 38 ma-
ji dvoustrannd seSikmeni, CimZ narazZka 38
muze stla¢it nardZzku 37, kdyZ prob&hne nad
ni p¥i posuvu palety 28 z plodiny 24 na pra-
covni stil 18 (obr. 1) a nazpé&t. NardZka 36
{obr. 3} je umisténa tak, Ze miji vrchem
nebo po strané nardZku 37, aniZ by se iji
dotkla.

Na paletdch 28 a 27 [obr. 4) jsou na stra-
né privrécené k vietenu 5 (pIi setrvani pa-
lety na ploSiné} upevnény spojovaci prvky
v podobé konzol 39 a 39a, jeZ maji dréZky
40 a 40a, které jsou kolmé k ose vieten 5.

Zatizeni 41 (obr. 5) k uchopeni palety za-
hrnuje ty¢ 42 a spojovaci prvek, ktery je
proveden ve tvaru plochého kotoule 42a,
ktery pracuje v soufinnosti s dréZkami 40
a 40a (obr. 4) konzol 39 a 3%a a koncové-
ho kusu 43 (obr. 5).

Koncovy kus 43 sestdvé z kuZelové plochy
44 (obr. 5) prifazené upeviiovacimu otvoru
vietena 5 (obr. 1), z ,hiibku® 45 pracujici-
ho v soudinnosti s upinacim za¥izenim né-
stroje ve vieteni a z p¥iruby 46, na které
se nachazi prstencovity kuZelovity vykru-
Zek 47, ktery pracuje v soufinnosti s ucho-
povacim zafizenim pédky 15 (obr. 1). Zafize-
ni 41 (obr. 6) k uchopeni palety sestava ze
spojovaciho prvku v podcbé tyle 48 ve tva-
ru L, kterd svym koncem 49 pracuje v sou-
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tinnosti s draZkou 40 (obr. 6) nebo 40a kon-
zoly 39 a 39a, a s koncovym kusem 43 (obr.
7). Tvar spojovaciho prvku vytvoteného ja-
ko tyC ve tvaru L pFipousti, aby stiidavs za-
padal do drdZek 40 a 40a (obr. 6] konzol
39 a 39a palet 26 a 27 pfi otateni tyte 48
ve tvaru L o tihel 180° {nebo o thel, jenZ se
mu blizi).

Toto konstrukéni provedeni spojovaciho
prvku je udeln& pouZito v obrabdcim stroji
s pevné umisténymi plodinami 24' a 25’. Po-
uZiti tyée 50 (obr. 9) ve tvaru L s rozvidle-
nym koncem 50a umoZiiuje, aby byl zmen-
Zen jeji thel otddeni potFebny k vybshu ze
zdb8ru se spojovacim prvkem jedné palety
a ke vstoupeni do zabé&ru se spojovacim prv-
kem druhé palety. Ot4ceni tyCe 48 [obr. 7)
nebo 50 (obr. 9) ve tvaru L se miZe dit pro-
stfednictvim vietene 3 (obr. 6}, které mé
nejméné dv& fixovatelné i1ihlové polohy.
U téchto obrabé&cich stroji s numerickym ii-
Zenim a s automatickou vyménou néradi je
vét§inou k dispozici jedna fixovateind po-
loha vFetene, v niZ probiha vyména néstroje.
Druhéa fixovatelnd poloha je snadno dosaZi-
telnd, zejména kdyZ je této polohy dosaZe-
no pomoci zp&tnych vazeb (napf¥. pomoci
zpétnovazebnich polohovaddl), jak je to u-
moZnéno u mnohych modernich obrabécich
strojd.

Stejné mohou byt tyfe 48 (obr. 7) nebo
50 (obr. 9} ve tvaru L otofné a fixovatelné
v dané uhlové poloze vifi koncovému kusu
43 zafizeni, tj. k otafeni spojovaciho prvku
se nevyZaduje Zddné thlové pootofeni vie-
tene. Konstrukce otoného spojovaciho prv-
ku s jeho fixovanim v jedné nebo né&kolika
thlovych polohdch v libovolném zafizeni
jsou zndmy a nebudou zde uvedeny, aby ne-
zastrfely zakladni princip vynéalezu.

Ke zmenSeni délky zafizeni k wuchopeni
palet v klidové poloze, napf¥. pfi jejich u-
misténi v zasobniku, sestdvd zafizeni 41
(obr, 10, 11) z duté tyde 51, kterd je opatre-
na koncovym kusem 43. Ve vyvrtu duté tyde
51 je umistdna ty¢ 52, na jejimZ prednim
konci je proveden spojovaci prvek v podo-
bé plochého kotoudée 42a, zatimco na vélco-
vém povrchu tyfe 52 jsou v radidlnim smé-
ru provedeny dva vykruZzky 53 a 53’, které
pracuji v soufinnosti s odpruZenymi fix4-
tory 54, které jsou umistény v pfedni &ésti
. duté tyle 51.

Vzdélenost mezi vykruZzky 53 a 53‘ je ur-
Cena potfebnym axidlnim posuvem tyde 52.

Pomoci pFestavitelnfch nardZek 55 jsou
pruZiny 56 nastaveny tak, Ze sila potPebna
k posunuti tyfe 52 vzhledem k duté ty&i 51
zafizeni 41 je vét8i neZ sila, kterd je nutna
k posunu palet 26 a 27 (obr. 2) po trans-
portnim vedeni ploiin a pracovniho stolu.

Na obr. 12 je znézornéno totéZ zafizeni

k uchopeni palety z ploSiny na pracovni
stlil a nazpét.

V3echny pohyby popsanych konstruk&nich
skupin a mechanismii probihaji podle dané-
ho programu prostfednictvim NC-fizeni 57
(obr. 2], jehoZ typ a konfigurace nemajl
vliv na podstatu vyndlezu.

Prdace tfiskového obrébé&ciho stroje podle
vyndlezu miiZe byt v plné mife vysvétlena
podle obr. 1, 4 a 6.

Na téchto obrézcich je zobrazena poloha
konstruk&nich skupin obrdbéciho stroje v
okamZiku, kdy musi dojit k vyméné palet
26 a 27, z nichZ prvd je umistdna na plo-
8iné 24, zatimco druhd je umist&na na pra-
covnim stole 18 obrabéciho stroje. Ke snad-
né&jSimu pochopeni obrézkii nejsou obrobky
upevnéné na paletdch zndzornény. Zafizeni
41 k uchopeni palety se nachédzi v tomto
okamZiku v zasobniku 12 néfadi, kde je u-
loZeno jako prvek nezbytné nutné sady né-
Fadi.

Na povel NC-fizeni 57 k vyméné palet je
pracovni stiil 18 posunut do nasouvaci po-
lohy, ve které san#& 23 jsou umist&ny na tu-
hé zaraZce 34 a transportni vedeni 28a plo-
Siny 25 predstavuji pokradovéni transport-
nich vedeni 30 pracovniho stolu 18.

Vybréani 13 zasobniku 12 néfadi, v némZ
je umisténo zaiizeni 41 k uchopeni palet,

~ se posune do polohy, z nf¥ mi¥e prostFed-

nictvim manipuldtoru 14 ve vieteni 5 za-
ujmout misto trnu 58 néstroje, nachédzejici-
ho se ve vieteni.

Pohyblivy stojan 3 obrédbé&ciho stroje je
posunut do polohy, v niZ vzddlenost od &el-
ni plochy vi'etene 5 aZ k drdZce 40a konzo-
ly 39a spojovaciho prvku palety 27 odpovi-
dd vyloZeni kotoufe 42a zaiizeni 41. Vy-
loZeni spojovaciho prvku je zdvislé na vza-
jemné poloze konstrukéni skupiny na obra-
b&cim stroji a hodnotdm jejiho posuvu.

Popsany stav konstruk&nich skupin a me-
chanismii je zobrazen na obr. 1 a 4.

Déle se posouvé vietenik vzhiru do po-
lohy vymeény néstrojit a prostFednictvim ma-
nipuldatoru 14 dvouramennou pdkou 15 do-
jde k premist&ni zafizeni 41 do polohy k u-
chopeni palet ve vieteni 5 namisto trnu 58
ndstroje, ktery je vsazen do z&sobniku né-
Fadi. Po umist&ni zafizeni 41 do vietena 5
je vietenik 4 posunut do polohy, v ni¥ ko-
touf 42a zafizeni 41 zapadd do dréZky 40a
konzoly 39a spojovaciho prvku palety 27.
Paleta je umist8na na pracovnim stole 18.
Na stole 18 je paleta 27 uvolndna a odtla-
¢ena. Poté zatne pohyblivy stojan 3 pojiz-
dét dopfedu, pri€emZ dostdvd svlj pohyb
od elektromotoru 9 prostfednictvim Sroubu
8 posuvového zaiizeni pohyblivého stojanu
3, a presunuje. kotoutem 42a zaiizeni 41
paletu 27 po transportnich vedenich 30 a 28a
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z pracovniho stolu 18 na ploSinu 25. Pohyb
pohyblivého stojanu 3 prestdva v okamZiku,
kdy naraZka 38 (obr. 3} dosadhne s nepatr-
nou viali naradzky 35 ploSiny.

OdpruZend narazka 37 slouZi, pfiCemZ pra-
cuje v soulinnosti se zpé&tnym seSikmenim
{v obr. 3 pravym]} naraZky 38 palety, k fixo-
vani palety na ploSing a je uZita i ke zp8ét-
nému posiléni palety na ploSiné aZ po na-

réazku 35, pfitemZ plivodni vile mezi kotou-.

¢em 42a a bolnimi sténami drdZky 40a kon-
zoly 39a palety 27 jsou znovu obnoveny a
nasleduje povel k uvolnéni hydraulického
valce 32, naleZ dojde Kk posuvu sani 23 do
polohy aZ pfed tuhou zaraZkou 33, ve kte-
ré na transportni vedeni 30 pracovniho sto-
lu 18 navazuji transportni vedeni 28 ploSi-
ny 24.

Pfitom vychézi konzola 39a palety 27 ze
zabéru s kotoutem 42a spojovaciho prvku
zafizeni 41 k uchopeni palet, tento kotoué
se na konci zdvihu sani 23 spojuje s draz-
kou 40 konzoly 39 spojovaciho prvku pale-
ty 26.

Déale je pohybem pchyblivého stojanu 3
zpét aZ do plvodni polohy (v niZ vyména
palet zapoCala) posunuta paleta 26 na pra-
covni stiil 18 obrabéciho stroje.

Po zastaveni pohyblivého stojanu 3 do-
chézi k fixovani a upnuti palety 26 na pra-
covnim stole 18, posuvu vieteniku 4 do po-
lohy vymény néstroje, umist&ni zarizeni 41
v zdsobniku 12 néa¥adi a k upnuti nového
néastroje potF¥ebného k opracovani obrobku
ve vieteni 5. Tim kon¢i cyklus vymény palet
a mtZe byt zapocato s opracovdnim obrob-
ku umisténého na paleté 26.

Tim dochéazi k posuvu palet z pracovniho
stolu na ploSinu a zpét vyuZitim pohonu k
posuvu pohyblivé konstrukéni skupiny ob-
rabsciho stroje, v popsaném konkrétnim p#i-
padé pohyblivého stojanu 3.

Na obr. 3 je zobrazen obrébéci stroj, v
némZ jsou plosiny 24° a 25’ k uspofadani pa-
let umist&ny vné pracovniho stolu na jedno-
tlivgych pevnych skfifiovych stojanech (ne-
bo na jedné spoletné pevné zakladni pale-
t&). V tomto pripad& leZi ploSiny 24° a 25
symetricky viiéi ose vietene obrébgéciho stro-
je a konzoly 39 a 39a palet jsou vici ose
symetrie palet k ose vietene pfesazeny o
vzdalenost, kterd zabezpefuje moZnost je-
jich soudinnosti s koncem 49 tyCe 48 ve tva-
ru L nebo s rozvidlenym koncem 50a druhé
tyCe ve tvaru L.

Cyklus vymény palet probihd aZ k uspo-
Fadani palety 26 na plosiné 24 podobné jak
bylo dfive popséano. Pfitom je k provedeni
vymény néstroje 58 upnutého ve vieteni 5
zafizenim 41 (obr. 7] vieteno 3 orientovidno
do uhlové polohy, ve které prdvé dochazi
k vymén& néstrojli, coZ zabezpeCuje potfeb-
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na poloha tyfe 48 vicli dréZce 40a konzoly
39a palety 27.

Po usporddéani palety 27 na ploSiné 25 néa-
sleduje otoCeni zarizeni 41 (obr. 7) spolu
s vi'etenem 5 do druhé fixované dhlové po-
lohy, v niZ dojde k rozpojeni konzoly 39a
s koncem 49, a konec 49 vstupuje do zébég-
ru s konzolou 39 palety 26. Dale je umisté-
na zpétnym chodem pohyblivého stojanu 3
paleta 26 na pracovnim stole. Zabér taZné
sily posunuty vifi ose symetrie palety ne-
prekdZzi normalni préaci, nebot palety maji
bezpetné postranni vedeni transportnimi
vedenimi.

Timto zplisobem umoZiiuje ’pouiit zakize-
ni k uchopeni palet v kombinaci s moZnosti
jeho nastaveni do fixované twhlové polohy
vytvorit podédvaci zafizeni zcela bez jakych-
koliv posuvovych zafizeni.

Zatizeni 41 k uchopeni palet, tak jak je
zndzornéno na obr. 11 a 12, se pouZivi v
téch pripadech, kdyZ podle podminek vzéa-
jemného usporddani konstrukénich skupin
a potrebnych posuvil za¥izeni 41 (obr. 5, 7—
9} je prili§ dlouhé a nepohodiné pii ukléa-
dani vné obradbéciho stroje a umistovéni
v zasobniku néaradi. V tomto pripadé je za-
Fizeni 41 (obr. 11 a 12) umisténo v z&dsob-
niku néafadi a pak ve vieteni (obr. 11} v za-
sunutém stavu.

Potom, co se kotoul 42a spojil s drédZkou
48a konzoly 39a palety 27, je pohyblivy sto-
jan 3 veden zpét o hodnotu, kterd je shod-
nd se vzdalenosti mezi prstencovymi draz-
kami 53 a 53‘. PFitom je ty& 52 drZena na
kotou€i 42a pevné konzolou 39a a zfistdva
na témZe misté, naceZ dojde k prodlouZeni
zafizeni 41 a fixovani tyCe 52 v pfedsunu-
té poloze odpruZenymi fixdtory 54. Déle do-
jde k uvolnéni a odtlaceni palety 27 na pra-
covni stlil 18 a jeho vyméné vic¢i paletd 26
po jednom z dfive popsanych cykld. P¥i po-
sunuti . palet se zafizeni nezkracuje, nebot
pruZiny 56 vyvinou silu, jeZ piesdhne re-
lativn€ nepatrnou pfesouvaci silu palet (tim
spiSe, Ze se palety, jak tomu C&asto byva u
modernich obrabécich strojit, pohybuji po
valeCkovych vedenich) a zabrani posuvu ty-
¢e 52 v duté tyci 51.

Po uspofédani a upnuti palety 27 na pra-
covnim stole 18 se posune pohyblivy sto-
jan 3 znova dopfedu o hodnotu, ktera je
shodné& se vzdéalenosti mezi prstencovymi
dréd¥kami 53 a 53‘. JelikoZ paleta je upnuta
na pracovnim stole, tak je tyZ 52, zatimco
kotoucem 42a tla¢i proti vnitini ¢elni plose
dréZky 40 konzoly 39 a prfekonava odpor od-
pruZenych fixatort 54, vsunovéna do vnitf-
ku duté tyfe 51la a fixovdna v zasunutém
stavu, v némZ je zafizeni 41 znovu umisténo
v zasobniku 12 néafradi.
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Timto zpGsobem je zabezpetena pohodlnd
realizace vynédlezu v pfipadech, kdyZ dél-
ka zafizeni k uchopeni palet dosahuje ne-
Zadouci hodnoty. :

Diive popsand vyhodnd varianta provede-
ni vynédlezu je uvedena jen jako piiklad a

Pfedmé

1. Tiiskovy obrédbé&ci stroj s automatizo-
vanou vyménou palet, ktery méd loZe s ve-
denimi, pohyblivou konstrukéni skupinu s
vietenikem, kterd je vybavena pohonem k
svému posouvani v horizont4lni rovind po
vedenich loZe, pracovni still s transportnimi
vedenimi Xk posouvéani palet s upnutymi ob-
robky, tyto palety jsou opatfeny spojovaci-
mi prvky ke svému uchopeni, alespoii jed-
nu plodinu, kterd je umistdna pfed pracov-
nim stolem ve sméru posuvu obrobkél a ma
transportni vedeni palet, pfifemZ uvedena
plodina a uvedeny pracovni still jsou umi-
stény v horizontdlni rovin& navzdjem vici
sob& posouvatelné a to tak, Ze v poloze po-
suvu palety do pracovni polohy a zpé&t pred-
stavuji transportni vedeni plo$iny pokrado-
vani transportnich vedeni pracovniho sto-
lu, a zarizeni k uchopeni palety pi#i jejim
posuvu po transportnich vedenich z ploSiny
a pracovniho stolu do pracovni polohy a na-
zpét, vyznadujici se tim, Ze zafizeni (41) k
uchopeni palety (26, 27) pi#i jejim posuvu
po transportnich vedenich (28, 28a) plosi-
ny a pracovnfho stolu (18} do pracovni po-
lohy a nazp&t je na pohyblivé konstrukéni
skupiné obrdbéciho stroje pFipevnéno na
strand, kterd je privrdcena k paleté (26,
27) s obrobkem, pfifemZ pohonem pro za-
bezpeteni dopravy palety (26, 27) do pra-
covni polohy a nazpé&t prostFednictvim za-
Fizeni (41) k uchopeni palety je pohon uve-
dené pohyblivé konstruké&éni skupiny obréabé-
ciho stroje.

-2. T¥iskovy obréabé&ci stroj podle bodu 1,
vyznadujici se tim, Ze zafizeni 41) k ucho-
peni palety (26, 27) je umisténo na vfete-
niku (4), ktery je posouvatelny v horizon-
talni poloze.

12

neomezuje rozsah vyndlezu. Jsou moZné roz-
litné modifikace a obmé&ny vyndlezu, aniZ
by doslo k odchyleni od jeho podstaty a roz-
sahu, vyjddieného néasledujici definici piFed-
métu vynalezu.

t vynédlezu

3. Triskovy obréabéci stroj podle bodu 2,
vyznafujici se tim, Ze za¥izeni (41) k ucho-
peni palety (26, 27) je umisténo v upinacim
vyvrtu vietene (5), a je vytvofeno jako tyé
(42), které je opatfena koncovym kusem
s plochou (44), pfifazenou ploSe upinaciho
otvoru vietene (5) vieteniku (4), zatimco
na druhém konci mé spojovaci prvek pro
zdbér se spojovacim prvkem palety (26, 27).

4. T¥iskovy obrabéci stroj podle bodu 2,
vyznacujici se tim, Ze zafizeni (41) k ucho-
peni palety (26, 27) je tvofeno dutou ty¢i
(51), v jejimZ vnitfku je umistdna axidlné
posuvné ty& (52), kterd je v pPFedem da-
nych polohdch fixovatelnd a je na strané
pFivrdcené k paleté (26, 27) opatfena spo-
jovacim prvkem, pfifemZ dutd ty¢ (51) je
opatfena koncovym kusem s plochou (44]),
kterd je pfifazena ploSe upinaciho otvoru
vitetene (5) vieteniku (4).

5. Triskovy obrébéci stroj podie jednoho
z bodt 3 a 4, vyznafujici se tim, Ze spojo-
vaci prvek zarizeni (41) k uchopeni pale-
ty (26, 27) je vytvoren jako ty€ (48] ve tva-
ru L, kterd méa konec (49) pro soulinnost
s draZzkou (40, 40a) konzoly (39, 39a) a dru-
hy konec je pro otdleni tyfe (48) upraven
pro spojeni s vietenem (5).

6. TFiskovy obrdb&ci stroj podle jednoho
z bodl 1 aZ 4, vyznadujici se tim, Ze je opa-
tfen NC-fizenim (57) a automatickym zati-
Zenim (10) vymény néfradi, oviddanym rov-
ndZ NC-Fizenim, pfi€emZ na zafizeni k ucho-
peni palety je provedena plocha, kterd je
pfifazena k ploSe uchopovaciho zafizeni po-
davaciho raminka automatického =zafizeni
(10) vymény néfadi.

12 vykresh
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popisu vynélezn k autorskému osvédtent & 207833
(51) Int. CL3 B 23 Q 7/00
V popisu vynédlezu k autorskému usvédéenilé._20’7833 méa byt v z&hlav!
— autbr vynélezu: S

, Misto: ... KORDYS MOJSJEJEVIE, Moskva (SSSR)

Spravn&: ... KORDYS LEONID MOJSJEJEVIC, Moskva {SSSR)
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