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pro umisténi druhého zavitového prvku (12) do Sroubovaci u nm ?j:r;'— -

piipravné polohy (VVS) pro sedroubovéni s prvnim zavitovym
prvkem (14) v jedné ose s osou (VA) Sroubovani, a Sroubovaci
néstroj (40) pro zab&r s druhym z&vitovym prvkem (12),
pfitemz tento §roubovaci néstroj (40) je podél osy (VA)
$roubovani axialné posunutelny a je otodny prostfednictvim
sestavy (RT). Sroubovaci nastroj (40) je podél osy (VA)
$roubovani axialn& posunutelny ze zp&tné polohy (WRS)
néstroje, umoZzilujici zavedeni druhého zévitového prvku (12)
do pifpravné Sroubovaci polohy (VVS), do zdbérové polohy
(WVVS) néstroje, pfi¢emz sestava (RT) pro pohon néstroje je
ototné& uloZend v hrotové objimce (100) a je prostfednictvim
axidlné posunutelného hnaciho spojeni (92, 94) spojena s
rotujici &asti (86) v axialnim smé&ru pevné stojiciho, rotujiciho
elektrického rotatniho hnaciho motoru (84) elektrického
rotaéniho pohonu (RA), pfitemz tato hrotova objimka (100) je
uloZena axialn& posunutelng ve vodi¢ich (108) hrotové
objimky a je ve vodicich (108) hrotové objimky axialng
posunutelna jako &ast axialni hnaci sestavy (AT)
prostiednictvim pohonu (AA) pro axidlnf posunuti.
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Sroubovaci za¥izeni

Oblast techniky

Ptedkladany vynalez se tyka Sroubovaciho zafizeni pro se$roubovani dvou zavitovych prvki
podél osy Sroubovani, které zahrnuje umistovaci prostiedek pro umisténi druhého zavitového
prvku do Sroubovaci piipravné polohy pro seSroubovani s prvnim zavitovym prvkem v jedné ose
s osou Sroubovéni, a Sroubovaci nastroj pro zabér s druhym zavitovym prvkem, pfi¢emz tento
Sroubovaci néstroj je podél osy Sroubovani axialné posunutelny ze zabérové polohy nastroje, ve
které je Sroubovaci nastroj v zab&ru s druhym zavitovym prvkem, do zab&rové polohy zavitovych
prvkd, jestlize tato poloha jesté nebyla dosaZena v zabérové poloze nistroje, pfitemZ Sroubovaci
nastroj je oto¢ny prostfednictvim sestavy, pro otoény pohon nastroje elektrického rota&niho
pohonu podle pfedem stanoveného programu otacek a je pfipojen prostfednictvim axialné odpru-
Zeného, axidlniho pfipojovaciho prostiedku na axialné posunutelnou, axialni hnaci sestavu pro
spolecné axialni unaSeni, ktera je axialn€ posunutelna prostfednictvim elektrického pohonu pro
axialni posunuti s pfedem stanovenym programem axialniho posouvani.

Dosavadni stav techniky

Sroubovaci zafizeni tohoto typu jsou znama, naptiklad aby bylo mozné zasroubovat ptipeviiovaci
Srouby nebo stahovaci Srouby elektrickych kontaktl jednim razem do jim odpovidajicich
zavitovych dér. U zndmych Sroubovacich zafizeni se pro otdCeni Sroubovacim nastrojem pouziva
pneumaticky pohon nebo elektricky pohon a pro axidlni posunuti Sroubovaciho nastroje se pouzi-
va pneumaticky pohon. U znamych Sroubovacich zafizeni je prostfednictvim pneumatického
pohonu zajiSténa urcita zarucend vile v axidlnim umisténi, aby mohly byt vyrovnavany nepfes-
nosti v axidlnim posunuti Sroubti, napiiklad pti proniknuti hrotu Sroubovaku do zabérové drazky
odpovidajici hlavy Sroubu, nebo také nepravidelnosti v prib&hu Sroubovani §roubu nebo zavitové

diry.

Z US-A-5 549 169 je znamo Sroubovaci zafizeni, u kterého je upraven jeden elektromotor pro
axialni posunuti Sroubovaciho nastroje a jeden dal$i elektromotor pro otaceni Sroubovaciho
nastroje. Pro otoény pohon Sroubovaciho nastroje upraveny elektromotor je souasti Sroubova-
ctho montazniho celku, ktery je prostfednictvim pruzinového uspofadani spoleéné axialné pred-
pjaty proti matce vietenového pohonu. Vieteno tohoto vietenového pohonu se otoéné pohani
elektromotorem, ktery je upraven pro axialni posunuti Sroubovaciho nastroje. Pfi otaeni vietena
se matka vietenového pohonu linearné posouva dopfedu nebo zatahuje zpét, aby se tak piisluiné
axialn€ posunul Sroubovaci néstroj. ProtoZe cela Sroubovaci montdzni skupina, v¢etné pro otace-
ni Sroubovaciho nastroje upraveného elektromotoru, a tim také relativné velkd hmotnost, musi
byt pfi kazdém procesu Sroubovani posouvana dopiedu a dozadu, neni Sroubovaci zafizeni,
znamé z US-A-5 549 169, vhodné pro provadéni rychle po sob€ nasledujicich $roubovacich
procesi.

Se znamymi Sroubovacimi zafizenimi je sice moZné podstatné zvysit pracovni vykon (procesy
Sroubovani na jednotku casu) oproti ruénim procestim Sroubovani, takze pracovni vykon pak
postaduje ve vét§iné pripadech pouziti, které pfichazeji do uvahy. Procesy Sroubovani jsou ale
vyhodné provadény na rychle pracujicich montaznich strojich, které pracuji naptiklad se strojnim
taktem 150 za minutu. V takovych rychle pracujicich montaznich strojich se ale dfive znaméa
Sroubovaci zafizeni ukdzala jako nedostate¢na, tato zafizeni omezovala takt stroje, takze montaz-
ni procesy na téchto montaznich strojich byly omezeny procesy $roubovani a s velkymi investi¢-
nimi naklady za uéelem vétsi produktivity sestavené montazni stroje nemohly byt zcela vyuzity.
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Predkladany vynélez si tedy klade za cil vytvofit Sroubovaci zafizeni, které umozni zvySené
pracovni vykony (procesy Sroubovani na jednotku ¢asu) a které miZe pruzné& reagovat na nejriiz-
néjsi pozadavky v priibéhu procesii Sroubovani (takové pozadavky spo¢ivaji naptiklad v riznych
tvarech Sroubd, v rliznych zavitech, v riiznych zdb&rovych sestavach a podobng).

Podstata vynalezu

Shora uvedeny cil se podle predkladaného vynalezu fesi tak, Ze Sroubovaci nastroj je podél osy
Sroubovani axidlné posunutelny ze zpétné polohy néstroje, umoziujici zavedeni druhého zavito-
vého prvku do pripravné Sroubovaci polohy, do zabérové polohy nastroje,

pfiCemzZ sestava pro pohon ndstroje je otoéné uloZena v hrotové objimce a je prostiednictvim
axialné posunutelného hnaciho spojeni spojena s rotujici asti v axidlnim sméru pevné stojiciho,
rotujiciho elektrického rotatniho hnaciho motoru elektrického rotaéniho pohonu, pti¢emz tato
hrotova objimka je uloZena axialné posunutelng ve vodi¢ich hrotové objimky a je ve vodigich
hrotové objimky axialné posunutelné jako ¢ast axidlni hnaci sestavy prostfednictvim pohonu pro
axialni posunuti.

Ve vyhodném provedeni vynalezu elektricky rotaéni pohon nebo/a elektricky pohon pro axialni
posunuti zahrnuje AC-servomotor s prostiedky programového fizeni.

Ve vyhodném provedeni vynalezu elektricky pohon zahrnuje rotadni elektricky motor, jehoZ
rotujici ¢ast je pfes pohon pro pievod posunuti v hnacim spojeni s hrotovou objimkou.

Vyhodné pohon pro prevod posunuti sestava ze $neku, spojeného s rotujici &asti rotainiho
elektrického motoru a oto¢ného prostiednictvim této rotujici &asti, ze $nekového kola, zabiraji-
ciho se Snekem a uspofadaného na hiideli, z éelniho ozubeného kola, rovnéZ uspotadaného na
htideli, a z ozubené tyce, zabirajici s Celnim ozubenym kolem a upravené na hrotové objimce.

Ve vyhodném provedeni vynalezu sestava pro oto¢ny pohon nastroje zahrnuje vyménitelnou
Jjednotku, kterd zahrnuje Sroubovaci nastroj a axialng odpruZeny, axialni pfipojovaci prostiedek.

Vyhodn¢ je Sroubovaci nastroj ve vyménitelné jednotce uloZen uvolnitelns.

Ve vyhodném provedeni vynélezu je axialné odpruzeny, axialni pfipojovaci prostfedek tvoien
stladitelnym pruznym prostfedkem.

Ve vyhodném provedeni vynalezu rotaéni elektricky motor a rota¢ni elektricky motor elektric-
kého rotaéniho pohonu jsou uspoiadany svymi osami paralelng a paralelné vzhledem k ose
Sroubovani.

Vyhodné€ jsou elektricky motor a elektricky rotaéni motor sestaveny do jednoho provozné jednot-
ného hnaciho bloku.

Sroubovaci zatizeni je podle jednoho vyhodného provedeni vynalezu opatieno podavacim zafize-
nim pro vzijemné po sob¢ jdouci druhé zavitové prvky.

Vyhodné podavaci zafizeni pro druhé zavitové prvky zahrnuje se Sroubovacim piipravnym mis-
tem sousedici, findlni pfivodni dréhu, ktera lezi v roving€ v podstaté kolmé vzhledem k ose Srou-
bovéni.
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Vyhodné podavaci zafizeni zahrnuje ve finalni pfivodni draze obézny nosi¢, ktery je prestavitel-
ny kolem obéZzné osy v podstaté paralelni vzhledem k ose Sroubovani a zahrnuje umistovaci
prostiedky pro druhé zavitové prvky.

Vyhodné je ob&zny nosi¢ vytvoien jako otocny talif.

V jednom vyhodném provedeni vynélezu je umistovaci prostfedek pro druhé zavitové prvky
opatien ve sméru osy Sroubovani probihajicimi prichody, které jsou opatieny brzdicimi &elistmi
pro kladeni definovaného odporu pronikani druhych zavitovych prvki.

Vyhodné jsou priichody alespoii na své ¢asti ohranieny brzdicimi Celistmi, pruzné pfedepjatymi
v radialnim sméru vzhledem k ose Sroubovani a uvolnitelnymi axialnim posouvanim jednotli-
vych druhych zéavitovych prvki smérem k jednotlivym prvnim zévitovym prvkim prostied-
nictvim Sroubovaciho néastroje.

V jednom vyhodném provedeni vynalezu je podavaci zafizeni pro druhé zavitové prvky pohané-
no prostiednictvim elektrického rotaéniho pohonu nebo/a elektrického pohonu.

V jednom vyhodném provedeni vynalezu podavaci zafizeni zahrnuje pfivodni drahu, ktera nava-
zuje na finaln{ pfivodni drahu v pfedavaci poloze.

Vyhodné je pfivodni draha tvofena ptivodnim kanalem pro druhé zavitové prvky.

Vyhodn¢ vyvod pfivodniho kanalu konéi v predavaci poloze nad vidy jednim umistovacim
prostiedkem oto€ného talife podavaciho zafizeni.

V jednom vyhodném provedeni vynalezu je v oblasti podavaciho zafizeni usporddano sledovaci
zafizeni pro druhé zavitové prvky, nesené oto¢nym talifem podavaciho zatizeni.

Sroubovaci zafizeni je podle jednoho vyhodného provedeni vynalezu blokem voliteln& upevnéno
na nosi¢i montazniho stroje, jehoz ukladaci prostiedek pro vzajemné po sob¢ jdouci prvni zavito-
vé prvky je prostfednictvim krokového hnaciho zafizeni postupné posunutelny vzhledem k $rou-
bovacimu zafizeni.

Montazni a obrabéci stroje, na nichZ mohou byt naptiklad pouzita Sroubovaci zafizeni podle
pfedkladaného vynalezu, jsou popsany v patentovych spisech DE 32 05493 C2,
DE 40 07 204 A1 a DE 432 768 Al.

Reseni podle predkladaného vynalezu umoziiuje kromé jiného realizovat rychlé, pfesné a kontro-
lovatelné Sroubovaci procesy ve spojeni se snadnou udrzbou celého Sroubovaciho zafizeni a
snadnou vymeénitelnosti jeho jednotlivych ¢asti.

V nasledujicim popisu budou podrobnéji popsana a vysvétlena n&kterd vyhodna piikladna

provedeni pfedkladaného vynélezu ve spojeni s odkazy na pfipojené vykresy.

Piehled obrazkid na vvkresech

Obr.1 znazorfiuje bokorys, ¢asteéné v fezu, prvniho Sroubovaciho zatizeni podle piedklada-
ného vynalezu;

Obr.2  znazorituje dalsi bokorys, éasteéné v fezu, ve sméru Sipky II na obr. 1;

Obr.3  znazortiuje opét pohled ve sméru Sipky II na obr. 1, nyni ale s jinym ¢astenym fezem;

Obr. 4  znazoriiyje pohled v fezu, vedeném rovinou IV-IV z obr. 1;
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Obr.5  znazortiuje pohled v fezu, vedeném rovinou V-V z obr. 1;

Obr. 6  znazorniuje detail umistovaciho zafizeni pro druhé zavitové prvky, které maji byt
zabirany prostfednictvim Sroubovaciho nastroje, jako zvétSeni oblasti A z obr. 1;

Obr. 7  znéazoriuje vyhodny program pribéhu provozu pro Sroubovaci zafizeni podle obr. 1 az
obr. 6, které je soucasti nadfazeného montazniho stroje;

Obr. 8 schematicky znazoriiuje Sroubovaci zafizeni podle predkladaného vynalezu, vestavéné

rNv o r

do nadfazeného montazniho stroje;

Obr. 8a znéazoriiuje produkt Sroubovaciho procesu, ktery byl vytvoien se $roubovacim zatize-
nim podle piedkladaného vynélezu, zndzornénym na obr. 1 az obr. §; a

Obr.9 znazorfiuje pohled v ¢aste€ném fezu, odpovidajici pohledu na obr. 1, s obmé&nou axial-
niho pfipojovaciho prostfedku pro provadéni obménéného programu prib&hu provozu.

Priklady provedeni vynalezu

Na obr. 8 je zndzornén montaZni stroj 10, ktery je uren, naptiklad, k tomu, aby naSroubovéval
druhé zavitové prvky 12, které jsou ve znazornéném provedeni reprezentovany Srouby, do
prvniho zavitového prvku 14, ktery reprezentuje ve znazornéném provedeni svorkovnice, jak je
znazornéno na obr. 8a, do které ma byt pozdgji upnut elektricky vodi¢ 16 prostiednictvim
dodate¢ného zaSroubovani.

U montazniho stroje, znazornéného na obr. 8, se jedna o stroj, ktery je, napfiklad, ve vSech
jednotlivostech a detailech znazornén a popséan v patentovém spisu DE 40 07 204 Al. V tomto
stroji ¢innost probiha, naptiklad, nasledujicim zpisobem:

Ukladaci prostredek 18, tvoreny ve znazornéném provedeni plechovym pasem, se privadi
prostiednictvim pasového piivodniho zafizeni 20 a zpracovava se prostiednictvim ohybacich,
lisovacich, dérovacich a zavitofeznych nastrojii 22 na svorkovnice 14. Prostfednictvim Sroubova-
ciho zafizeni 24 se potom naSroubovavaji Srouby 12 do svorkovnic 14. V fezacim zafizeni 26 se
nakonec odfezavaji a oddéluji jednotlivé svorkovnice 14 z pasu 18.

Lze povazovat svorkovnice 14 s jejich zavitovymi dirami 28 za prvni zavitové prvky a Srouby 12
lze povazovat za druhé zavitové prvky.

Sroubovaci zatfizeni 24 je jako pfedem smontovana jednotka p¥ipevnéna na nosi¢ 30 &i nastrojo-
vou desku 30 montazniho stroje a miiZze byt vestavéna nebo uvolnéna podle potieby. Prostied-
nictvim pfivodniho kandlu 32, tvofeného ve zndzornéném provedeni trubkou 32, budou jednotli-
vé v fadé privadény Srouby 12, které piichdzeji ze zasobovaci jednotky 34 Sroubu, ve které jsou
Srouby 12 uloZeny nejprve neuspofadané a potom jsou usporadany a orientovany pro privedeni
do $roubovaciho zafizeni 24. Zasobovaci jednotka 34 $roubi je vestavéna na montazni stroj 10
prostiednictvim nosice 36.

Na obr. 1 az obr. 6 jsou patrné detaily Sroubovaciho zafizeni 24, pfi€emz obr. 6 znazorniuje
detaily na spodnim konci Sroubovaciho zafizeni 24 podle obr. 1 tam, kam ukazuje na obr. 1
vztahova znacka A.

Svorkovnice 14 pfichazeji podle obr. 1 jako &asti pasu 18 nebo jako jiz oddélené ¢asti, které by
také, kromé jiného, mohly byt vytvoreny na montdznim stroji 10 a mohou byt pfivadény ve stroj-
nim taktu montaZzniho stroje 10 do oblasti Sroubovaciho zafizeni 24. Svorkovnice 14 dosahuji
Sroubovaciho zafizeni 24 ve strojnim taktun obrabéctho stroje podle obr. 8, ktery je urovan
prostfednictvim poctu otadek hnacich zafizeni. V kazdém pracovnim taktu, to jest pii kazdém

ob&hu hnacich zafizeni 38, musi byt seSroubovan jeden Sroub 12 s jednou svorkovnici 14. Cim
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rychlejsi je ob&h hnacich zafizeni 38, tim méné Easu zistava pro vyuZiti pro nasroubovani $roubu
12 do svorkovnice 14. Zde je tieba také pamatovat na to, Ze pro nasroubovani Sroubu 12 do
svorkovnice 14 neni vyuzitelna cela "doba taktu" a také neni vyuzitelna cel4 doba ob&hu hnacich
zafizeni 38, nybrZ vzdy pouze zlomek této doby taktu. Zna€na Sast doby taktu se totiZ spotfebuje
pro transport svorkovnice 14 do oblasti Sroubovaciho zafizeni 24 a pro dalsi transport Srouby 12
opatiené svorkovnice 14 z oblasti Sroubovaciho zafizeni 24 ve sméru k fezacimu zafizeni 26. Pro
Sroubovani je také mozné vyuZzit pouze zlomek z doby ob&hu hnacich zatizeni 38, béhem kterého
stoji svorkovnice 14 v klidu vzhledem k Sroubovacimu zafizeni 24. Na obr. 1 je znazornén stav,
ve kterém stoji svorkovnice 14 s jeji zavitovou dirou 28 v klidu vzhledem k Sroubovacimu
zafizeni 24, pfiCemz zavitova dira 28 této svorkovnice 14 se nachéazi v zakrytu s osou VA
Sroubovani Sroubovaciho nastroje 40. Jednotlivé Srouby 12 budou prostiednictvim trubky 32
pfivadény v pracovnim taktu, to tedy znamena, ze vzdy tehdy, kdyZ svorkovnice 14 zaujima
Sroubovaci pohotovostni polohu, zndzornénou na obr. 1 a obr. 6, nachazi se pfislusny Sroub 12
ve §roubovaci ptipravné poloze podle obr. 6.

Na obr. 6 je Sroub 12 znazornén s jeho hlavou Sroubu celkem tiikrat, jednotlivé polohy, které
Jsou oznaceny vztahovymi znackami VVS, GES a VES, se vidy vyznaduji umisténim vrcholu 44
hlavy 42 Sroubu. Vztahové znacka VVS oznaduje Sroubovaci pfipravnou polohu $roubu, vztaho-
va znatka GES oznacuje polohu zachyceni zavitu $roubu 12, to jest tu polohu, ve které spodni
konec diiku 46 Sroubu vchédzi do zachyceni na hornim vstupu zavitové diry 28, a vztahova
znacka VES oznacuje tu polohu Sroubu 12, ve které je proces Sroubovani Sroubu 12 vzhledem k
zévitové dife 28 ukoncen. Na obr. 6 se Sroubovaci nastroj 40 nachazi v jeho zpétné poloze
nastroje, tato zpétna poloha nastroje je naznacena prostiednictvim ¢ary a vztahové znatky WRS,
pfiCemz na uvedené Cafe se ve zpétné poloze WRS nastroje nachéazi hrot 48 Sroubovaciho
nastroje 40.

Ve stavu, znazornéném na obr. 6, miiZze byt Sroub 12 uveden do Sroubovaci pkipravné polohy
VVS. To vyplyva z obr. 1. Na obr. 1 konéi trubka 32 v pfedavaci poloze 50 voln& nad oto&nym
talifem 52, ktery je krokovym zptisobem kolem ob&zné osy 54 talife oto¢n& premistitelny vzhle-
dem ke Sroubovacimu zafizeni 24. Otoc¢ny talif 52 m4, jak je znazorné&no na obr. 5, celkem &tyfi
kapsy 56, které jsou urfeny jako umistovaci prostiedek 56 pro Srouby 12 a jsou chapany jako
pruchody, na které bude jesté pii detailnim popisu obr. 6 upozornéno.

Kdyz se jedna kapsa 56 z celkem Ctyt kapes 56, jak je znazornéno na obr. 1, nachazi v zakrytu s
osou VA Sroubovani, pak se tedy nachazi uhlopii¢né protilehla kapsa 56 v piedavaci poloze 50,
takZe tam, v pribéhu uvadéni Sroubu 12, ktery se pravé nachazi v ose VA Sroubovani, do
Sroubovaci koncové polohy VES, se prostiednictvim trubky 32 vlozi dalsi $roub 12 do této uhlo-
pficné protilehlé kapsy 56, a sice vzdy do té, polohy, kterd je na obr. 6 oznacena vztahovou
znackou VVS (Sroubovaci pfipravna poloha).

KdyZ je Sroubovani v oblasti osy VA dokonceno, to jest kdyz Sroub 12 jiz dosahnul polohy, ktera
je na obr. 6 zndzornéna vztahovou znackou VES, posune se plechovy pas 18 a s nim svorkovnice
14 ve sméru Sipky 58. Soucasné provede otocny talif 52 otoceni o 90° ve sméru Sipky 60, takZe
na obr. 5 nahofte leZici kapsa 56 (na obr. 1 zakrytd), kterd béhem predchazejiciho kroku ptijala
prostiednictvim trubky 32 Sroub 12, je uloZena do oblasti osy VA $roubovani a pravé obslouZena
kapsa 56 je posunuta do polohy na obr. 5 nahofe lezici kapsy 56.

Pracovni prib¢h Sroubovaciho zafizeni 24 v ramci pracovniho pribéhu montazniho stroje 10 je
znazornén na obr. 7 prostfednictvim ST-diagramu. Tento ST-diagram zde tedy oznaduje drahu
(S- Cas. T - diagram), protoZe jsou znazornény podstatné faze procesu prostiednictvim posunuti v
zavislosti na ¢ase. V tomto ST-diagramu jsou potom za uéelem lep$iho porozuméni a snazsiho
vysvétleni oznaCeny jednotlivé fadky Cisly 1 az 5 a jednotlivé sloupce pismeny A az F. Potom je
mozné v nasledupc:m popisu oznacovat jednotlivé rovinné Etverce prostiednictvim &isla a pisme-
ne, napfiklad rovinny ¢tverec 3B.
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ST-diagram se zaklada na piedpokladu poctu otacek stroje, nebo také hnacich zafizeni 38 na
obr. 8, 150 otacek za minutu. To odpovida dobé taktu 400 milisekund. T&chto 400 milisekund je
v fadce 1 zndzornéno v pfifazeni k "Ghlovému posunuti stroje" montazniho stroje 10. TudiZ je
pro toto zndzornéni zvolen nulovy bod tak, aby doba taktu (nula milisekund), odpovidajici 0°
thlového posunuti stroje, zadinala tehdy, kdyz zacina vlastni Sroubovani, to jest, kdyZ konec
diiku 46 Sroubu jiz byl nasazen do horniho konce zavitové diry 28, coz odpovida poloze GES na
obr. 6, a kdyZ kromé toho jest€ jiz byl hrot 48 Sroubu nasazen do zabérové drazky 62 hlavy 42
Sroubu, takze miize byt proveden piechod z polohy GES Sroubu do polohy VES Sroubu se stéle
stejné zachovanym vztahem mezi po¢tem otaCek Sroubu 12 a axidlni posunovaci rychlosti
Sroubovaciho néstroje 40.

V fadku 4 je prostfednictvim horizontalni ¢ary znazornéno otoéné posunuti (vyhodné konstantni
pocet otacek), které je stile stejné v rovinnych ¢tvercich 4B a 4C, jak je znazornéno
nepferuSovanou Carou, pfiCemz se predpoklada, ze toto otocné posunuti probiha s ptiblizné 5250
otackami za minutu v pribéhu thlového posunuti stroje montazniho stroje 10 (ihel posunuti
stroje na hnacich zafizenich 38 podle obr. 8) béhem &asteéné doby taktu o velikosti 200 mili-
sekund a Ze béhem téchto 200 milisekund Sroubovaci nastroj 40 a tudiZ i Sroub 12 vykonaji
dohromady 17,5 otacky. Tato data jsou rovnéz uvedena v legendé rovinného &tverce 4A. V
rovinnych ¢tvercich 4C az 4D znazornéné otoéné posunuti Sroubovaciho nastroje 40 odpovida
axialnimu posunuti Sroubovacimu nastroje 40, které je znazornéno v rovinnych &tvercich 5C a
5D. V téchto rovinnych ¢tvercich zndzornéna, mimné stoupajici Cara odpovida axialnimu
piiblizovani Sroubu 12 z polohy GES do polohy VES v prubchu $roubovani. Jinymi slovy lze
také fici, Ze tato ¢ara v rovinnych &tvercich 5C a 5D odpovida posunuti Sroubovaciho nastroje 40
v pribéhu Sroubovaci faze. V fadku 2 se v rovinnych ¢tvercich 2C a 2D nenachazi zadny zapis.
Tim je zde vyznaceno, Ze v prib&hu Sroubovaci faze, kterd odpovida rovinnym &tverciim 4C, 4D
a 5C, 5D, neprobiha transport plechového pasu 18, to jest svorkovnice 14 zaujima podle obr. 1 a
obr. 6 polohu v ose VA Sroubovani.

Dale je v fadku 3 ST-diagramu prostfednictvim horizontdlni ¢ary, kterd rovnéZz prochazi
rovinnymi ¢tverci 3C a 3D, vyznaceno, Ze doba 200 milisekund, odpovidajici 180°, je k dispozici
dispozici k pouziti jesté doplitkové ¢asy v rovinnych ¢tvercich 3B a 3E, na které jesté ve vykladu
dojde). K tomu Ize také dodatecné odkazat na legendu, nachazejici se v rovinném ¢&tverci 3A. Je
tieba si zapamatovat: V prib&hu vlastni Sroubovaci faze, ktera odpovida rovinnym &tvercim 4C,
4D a 5C, 5D, musi ztistavat Sroub 12, ktery je praveé urcen k zasroubovani, v ose VA Sroubovani.
Oto¢ny talif 52 se rovnéZ nesmi otaCet. Proto miiZe byt v tomto ¢asovém prostoru dalsi Sroub 12,
jak je znazornéno na obr. 1, prostifednictvim trubky 32 pfiveden do kapsy 56, ktera na obr. 5 lezi
vzdy vlevo.

Kdyz je vlastni Sroubovaci fize dokoncena, to jest kdyz v fadcich 4 a 5 je vzdy dosazen konec
rovinnych &tvercli 4D a 5D, pak je Sroub 12 naSroubovan zcela do svorkovnice 14 tak daleko, jak
je to zamysleno. Sroubovaci nastroj 40 muZe byt potom opétovné zataZen zpét. Toto zp&tné
posunuti je znazornéno v fadce 5 a sice v rovinném ¢tverci SE. Zpétné posunuti Sroubovaciho
nastroje 40 probihd béhem doby pfiblizn€ o velikosti 67 milisekund, kterd odpovida thlovému
posunuti stroje hnacich zafizeni 38 pfiblizné€ o velikosti 60°. Zpétny zdvih obnasi, napftiklad,
26,5 mm, coz odpovida hodnoté na pofadnici klesajici ¢ary v rovinném &tverci SE. Po projiti této
cesty je opét dosazeno zpétné polohy WRS nastroje, ktera je na obr. 6 naznacena ¢arou. Lze zde
pozorovat relativné silné klesani ¢ary v rovinném ¢tverci SE, které znazoriiuje relativné velkou
zpétnou rychlost hrotu 48 Sroubovaciho nastroje 40 z polohy WVES, dosazené po dokonceni
vlastni Sroubovaci faze, do zpétné polohy WRS nastroje, znazornéné na obr. 6 prostiednictvim
dary. Skuteéné miZe byt zpétnd rychlost Sroubovaciho nastroje 40 podstatné vétSi neZ je
pfiblizovaci rychlost tohoto $roubovaciho nastroje 40, kterd je zndzornéna v rovinnych ¢tvercich
5C a 5D prostrednictvim ¢ary s mensim sklonem.
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V pribéhu zpétného posunuti Sroubovaciho néstroje 40, které odpovida rovinnému Ctverci SE, v
z4sadé neprobiha oto¢né posunuti Sroubovaciho nastroje 40. To je znazornéno v rovinném Ctver-
ci 4E, kde mezi 180° a 240° v zasadé neprobiha zadné oto¢né posunuti Sroubovaciho nastroje 40.
Kdyz v prostfednim misté tohoto rovinného ¢&tverce je v priibéhu kratkého uhlového posunuti
stroje mezi 200° a 215° hnacich zatizeni 38 podle obr. 8 potom provedena kratka faze otaceni
Sroubovaciho nastroje 40, pak to souvisi se specialni konstrukci Sroubovaciho zafizeni 24, na coz
bude jesté pozdéji upozornéno.

Dale je mozné také vysledovat, Ze jiz diive ve spojeni s rovinnymi ¢tverci 3C a 3D zmifiované
pfivadéni Sroubli 12 prostfednictvim trubky 32 miiZe byt rovnéZ provadéno jesté v priibéhu
zpétné posunovaci faze Sroubovaciho nastroje 40, to jest také v tthlové oblasti od 180° do 240°
Ghlového posunuti stroje hnacich zafizeni 38. To je mozné z toho divodu, Ze otoCny talif 52
musi jeste stale zhstavat v klidu v prab&hu zpétného posunuti Sroubovaciho nastroje 40 ve sméru
ke zpétné poloze WRS nastroje, nejméné tak dlouho, dokud Sroubovaci néstroj 40 neni zcela
vytazen zpét z kapsy 56, ktera na obr. 1 je pravé vyprazdnéna, pficemz nasledujici krok oto¢ného
posunuti miZe byt proveden teprve potom.

Teprve kdyz pti uhlovém posunuti stroje o hodnoté 240°, méfeném na hnacich zafizenich 38, je
Sroubovaci nastroj 40 zcela vytaZen zpét z kapsy 56, kterd byla piedtim zbavena piislusného
Sroubu 12, to jest kdyZ jiz dosahnul polohy WRS podle obr. 6, miiZe otocny talif 52 zacit oto¢né
posunuti, které je znazornéno v rovinnych ¢Etvercich 4E a 4 F mezi 240° a 320°. Uvniti tohoto
Ghlového posunuti stroje provadi otoény talif 52 oto¢eni o 90°, takze pravé vyprazdnéna kapsa
56, odpovidajici vpravo ulozené kapse 56 na obr. 5, se posune déle ve sméru hodinovych rucicek
do na obr. 5 dole znazornéné polohy kapsy 56, pfi€emz b&hem toho se jiz dfive naplnén4, na
obr. 5 horni kapsa 56 posune do oblasti osy VA Sroubovéni. Lze také vysledovat, Ze v rovinnych
étvercich 4E a 4F horizontalni ¢ary mezi hlovym posunutim o velikosti240° a Gthlovym posunu-
tim o velikosti 320° znazoriiuje primarné oto¢né posunuti otocného talife 52. Otocné posunuti
$roubovaciho néstroje 40 v této fazi je mozZné, ale neni nutné. Ve skutecnosti probiha v priibéhu
této faze mezi 240° a 320° uhlového posunuti stroje také oto€né posunuti Sroubovaciho nastroje
40, které probiha soudasné s otoénym posunutim otoéného talife 52. To souvisi s jednim zvIast-
nim znakem Sroubovaciho zafizeni 24, ktery bude podrobnéji popsan nize. Otocné posunuti
$roubovaciho nastroje 40 v této fazi od 240° do 320° uhlového posunuti stroje je ale z hlediska
techniky Sroubovani nediileZité, protoZe v této fazi je Sroubovaci nastroj 40 zcela vytaZen nahoru
do polohy WRS podle obr. 6, ve které samoziejmé nemuize provést Zadné Sroubovaci posunuti
Sroubu 12.

Ptivedeni nasledujiciho Sroubu 12 prostiednictvim trubky 32 je pfi thlovém posunuti stroje o
velikostt 240° hnacich zafizeni 38 dokondeno, pfi¢emz otoné posunuti otocného talife 52 v
oblasti uhlovych posunuti od 240° do 320° zadina pii 240°. To je dilezité, protoZe vzdy v
priib&hu oto&ného posunuti otoéného talife 52 v oblasti Ghlovych posunuti od 240° do 320°
(rovinné &tverce 4E a 4F) se nemize konat zadné predavani Sroubil 12 v preddvaci poloze 50 z
trubky 32 do kapsy 56. KdyZ je podle fadku 4 provedeno posunuti oto¢ného talife 52 o 90°,
pfi¢emz je toto dosazeno pravé kdyz thel posunuti stroje hnacich zafizeni 38 podle obr. 8 jiz
dosahnul hodnoty hlu 320° v rovinném &tverci 4F, pak se nachazi novy Sroub 12 v oblasti osy
VA 3roubovani a Sroubovaci nastroj 40, ktery se v tomto ¢asovém okamZiku, to jest pii dosaZeni
thlového posunuti stroje o velikosti 320°, nachazi je$té ve zpétné poloze WRS nastroje podle
obr. 6, mize nyni zad&it nové piiblizovaci posunuti, jak je zndzornéno v fadku 35, a sice v
rovinném ¢tverci SF.

V rovinném ¢&tverci SF znazornéna sklonéna ¢ara mezi Ghlovym posunutim stroje o velikosti
320° a Ghlovym posunutim stroje o velikosti 350° hnacich zafizeni 38 podle obr. 8 odpovida
prechodu Sroubovaciho néstroje 40 ze zpétné polohy WRS nastroje podle obr. 6 aZ do pfiloZeni
na horni stranu hlavy 42 Sroubu a potom dale az do dopadnuti konce dfiku 46 Sroubu, ktery je
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veden smérem dold se Sroubovacim néstrojem 40 prostfednictvim jeho dolii vedenym ptibliZzo-
vacim posunutim, proti hornimu vstupu do zavitové diry 28. V prib&hu tohoto doli sméfujiciho
postupu Sroubovaciho nastroje 40 a s nim i Sroubu 12 se nejprve, jak je patrné z rovinného &tver-
ce 4F, nekoné Zadné oto€né posunuti Sroubovaciho nastroje 40, protoZe vlastni Sroubovaci faze
jedté nezaCala. Je ale moZné vypozorovat, ze b&hem piechodu z pracovniho uhlu 320° do
pracovniho thlu 350° pii nyni opétovné v klidu stojicim oto¢ném taliti 52 (klidovy stav nastava
pfi pracovnim uhlu od 320°, jak je mozné vysledovat z rovinného étverce 4F) miize byt op&tovné
zapocato piivadéni dalSiho Sroubu 12, jak je mozné vysledovat z rovinného &tverce 3F ve spojeni
s pracovnim uhlem o velikosti 320°. Toto v rovinném &tverci 3F zapolaté, nové privadéni
dalsiho Sroubu 12 je jesté jednou pro lepsi porozuméni zndzornéno v rovinném &tverci 38. Lze
rovnéZ vypozorovat, Ze pro pfivadeéni jednotlivych Sroubil 12 prostiednictvim trubky 32 je dohro-
mady k dispozici pro pouziti pracovni thel o velikosti 280°, totiz mezi (thlovou polohou 320° a
Ghlovou polohou 240° hnacich zafizeni 38 podle obr. 8.

Sroubovaci nastroj 40 je uvniti Sroubovaciho zafizeni 24 pruzné podepfen, takZe se miZe pii
doli sméfujicim pohybu, to jest podle rovinného &tverce SF mezi 320° a 350°, pruzné vychylo-
vat. Detaily o tom budou v nasledujicim je$té projednany pfi popisu Sroubovaciho zafizeni 24.
Zde je postaCujici upozornéni na to, Ze v priibéhu doli vedeného ptiblizovaciho posunuti Sroubo-
vaciho nastroje 40 mezi pracovnim uhlem o velikosti 320° a pracovnim thlem o velikosti 350°
miZe byt Sroubovaci nastroj 40 nahoru pruzné vychylovan proti axialni hnaci sestavé AT, pfibli-
Zujici se dolii ve sméru na svorkovnici 14, takZe pii dopadnuti hrany hrotu 48 Sroubovaciho
nastroje 40 na konvexni horni stranu vrcholu 44 hlavy 42 Sroubu, to jest pfi minuti zib&rové
drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40, ktera jesté nebyla definovana jeji uhlovou polohou, ziistane
pisobenim pruzného predpéti leZet na této konvexni horni plose vrcholu 44 Sroubu, aniZ by
vznikalo néjaké predpéti v axialni silové pienosové cesté mezi hranou hrotu 48 $roubu a hornim
vstupem zavitové diry 28. Zdvih, provedeny prostfednictvim odpruZeni, udéleného pruznym
piedpétim, je v pfipad¢ dopadnuti hrany hrotu 48 Sroubu na horni plochu vrcholu 44 hlavy 42
Sroubu tak velky, aby jim privadéné pruzné predpéti postacovalo pro vytvofeni thlového zakrytu
mezi hrotem 48 a zabérovou drazkou 62 pro Sroubovaci nastroj 40 pro neodvratné zapadnuti
hrany hrotu 48 Sroubu do zabérové drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40, a sice tak hluboko, Ze
nasledné mize byt pfenasen Sroubovaci moment z hrany hrotu 48 $roubu na zabérovou drazku 62
pro Sroubovaci nastroj 40, potfebny pro vlastni Sroubovani. Vytvarené piedpéti je tudiZ vyhodné
tak velké, aby také tehdy, kdyZ je hrot 48 svoji spodni hranou zachycen v zabérové drazce 62 pro
Sroubovaci nastroj 40, jest¢ zbyvalo zbytkové piedpéti, které postacuje pro zaruéeni nezbytného
pfenosu to¢ivého momentu z hrotu 48 na zabérovou drazku 62 pro Sroubovaci nastroj 40,
dokonce i tehdy, kdyz zabérova drazka 62 pro $roubovaci nastroj 40 je kénicka.

Z rovinného ¢tverce SF fadky 5 vyplyva, Ze po dosaZeni uhlového posunuti stroje o velikosti
350° axialni zdvih, ktery zpisobuje dolti sméfujici posunuti sroubovaciho néstroje 40, ve Sroubo-
vacim zafizeni 24 pfechazi do klidového stavu, ktery odpovida horizontdlnimu pribéhu &ary
mezi pracovnim thlem o velikosti 350° a pracovnim tihlem o velikosti 360°. V prub&hu této faze
pracovnich 0hli se ota¢i spodni hrana hrotu 48 na konvexni horni plose hlavy 42 $roubu, aniZ by
nejprve dochéazelo k néjakému dal$imu axidlnimu posouvani Sroubovaciho néstroje 40. Hned
jakmile spodni hrana hrotu 48 dosahne paralelni polohy vzhledem k priib&hu zabérové drazky 62
pro Sroubovaci néstroj 40, zaskoci tento hrot 48 svoji spodni hranou do zabérové drazky 62 pro
$roubovaci nastroj 40 na hlavé 42 Sroubu a vytvofi vazbu pro pienos toivého momentu v
pribéhu vlastniho Sroubovaciho procesu.

V rovinném &tverci 5F jako pfimku znazornénou sklonénou ¢aru mezi pracovnim thlem 320° a
pracovnim thlem 350° je tfeba chapat pouze zjednoduSené. Tato ¢ara nemusi nutné dojit k
vyjadreni, ze pfibliZovaci posunuti spodni hrany hrotu 48 mezi pracovnimi hly 320° a 350°
probiha s konstantni pfiblizovaci rychlosti. Je také navic myslitelné a mize byt vyhodné, kdyz se
doli vedena pribliZovaci rychlost spodni hrany hrotu 48 necha podle odpovidajiciho programu
probéhnout tak, Ze pti dopadnuti hrotu 48 na nejdiive v poloze VVS uvniti kapsy 56 obsazeny
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Sroub 12 je dopadova rychlost spodni hrany hrotu 48 na konvexni horni plochu vrcholu 44 mala
a dale potom, kdyZz ve sledu dolii sméfujiciho postupu Sroubu 12 ve sméru do polohy GES je
dopadova rychlost spodniho konce diiku 46 $roubu na horni vstup zavitové diry 28 rovnéz mala.
Prostiednictvim udrZovani malé dopadové rychlosti v obou téchto dopadovych fazi miZe byt
odstranéno nebo udrZzovano malé nebezpedi posSkozovani chodu zavith na spodnim konci diiku
46 Sroubu a na hornim konci zavitové diry 28.

V rovinném ¢&tverci 5 F znazornénd doba prodleni doli sméfujiciho posunuti mezi pracovnim
Ghlem o velikosti 350° a pracovnim tihlem o velikosti 360° hnacich zafizeni 38 je zvolena tak,
aby uvniti' této doby prodleni mohlo prob&hnout otoéné posunuti Sroubovaciho nastroje 40 o
Jednu polovinu otacky (polovina ota¢ky Sroubovaciho nastroje 40), takze dokonce i za nevyhod-
nych okolnosti miZe nastat zachyceni spodni hrany hrotu 48 do zabé&rové drazky 62 pro
Sroubovaci nastroj 40.

Pfi tomto "vyhledavacim posunuti”, které se vykonava prostfednictvim otageni spodni hrany
hrotu 48 na konvexni horni plo$e vrcholu 44 hlavy 42 $roubu, je pamatovéano, z divodi co
nejSetrnéj$i manipulace s hrotem 48 samotnym a s materidlem Sroubu 12, na to, aby v priibéhu
tohoto vyhleddvaciho posunuti mezi 350° a 360° podle rovinného &tverce SF nebylo vykonavano
Zadné dalsi priblizovaci posunuti hrotu 48 a zadné dalsi zvySovani pfedpéti. Kromé toho je v
priib&hu této vyhledavaci faze, jak je mozné vysledovat z rovinného &tverce 4F, udrzovan maly
poCet otaCek Sroubovaciho nastroje 40 mezi pracovnim uhlem o velikosti 350° a pracovnim
uhlem o velikosti 360°, coZ nem4 za nasledek pouze Setrnou manipulaci s horni plochou vrcholu
44 jednotlivych hlav 42 Sroubti, nybrz také to zarucuje spolehlivé zapadnuti spodni hrany hrotu
48 do zab&rové drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40. Ve sledu vyhledavaciho posunuti je tak
zabranéno odskodeni hrotu 48 pres zdb&rovou drazku 62 Sroubovaciho nastroje 40.

Hned, jakmile je prostfednictvim vyhledavaciho posunuti podle rovinného &tverce 4F a SF vzdy
mezi pracovnim thlem o velikosti 350° a 360° bezpeéné dosazeno zabéru spodni hrany hrotu 48
v zabérové drazce 62 pro Sroubovaci nastroj 40, zalina od zacatku vlastni Sroubovaci faze v
poloze 0° pracovniho thlu hnacich zatizeni 38.

K legendam uvedenym ve sloupci A je mozné poznamenat je$té nasledujici:

Transport sou€asti oznacuje transport svorkovnice 14 prostfednictvim pasového privodniho
zatizeni 20. Doba klidového stavu 280° = 310 ms oznacuje dobu klidového stavu otoéného talife
52.

Privadéni Sroubd 12 280° oznaluje, Ze celd doba klidového stavu o velikosti 280° = 310 ms
oto¢ného talife 52 je k dispozici pro pouZiti pro privadéni jednotlivého Sroubu 12 az do vZdy v
predavaci poloze 50 se nachazejici kapsy 56. Za povSimnuti stoji, Ze tato pro pfivedeni Sroubu 12
bohaté¢ odmétend doba se dalekosdhle prekryva s vlastni Sroubovaci fazi diive pfivedeného
Sroubu 12, jak vyplyva ze srovnani fadka 3, 4 a 5.

Radialni servo je kratké vyjadfeni nebo také zkratka pro rotujici sestavu pro pohon nastroje,
ktera vykonava otaCeni Sroubovaciho nastroje 40 v pribéhu vlastniho Sroubovaciho procesu
podle rovinnych &tverci 4C a 4D.

Axialni servo je kratké vyjadreni nebo také zkratka pro axialni hnaci sestavu, ktera je odpovédna
za axialni posouvani Sroubovaciho nastroje 40 podle rovinnych &tverci 5C, 5D, 5SEa S F.

Sroubovaci zdvih 14 mm odpovida §roubovaci draze $roubu 12 z polohy GES az do polohy VES
podle obr. 6.
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Stoupani 0,8 mm je stoupani zaviti diiku 46 Sroubu a stoupéani vniténich zavith zavitové diry 28
a odpovida poméru axialniho pfiblizovaciho posunuti podle rovinnych &tverct 5C a 5D a otoné-
ho posunuti podle rovinnych &tverci 4C a 4D.

Na obr. 6 je patrné, Ze odstup spodni hrany hrotu 48, ktera je zndzornéna prostfednictvim Cary,
urCujici polohu WRS, je v této zpé€tné poloze Sroubovaciho néstroje 40 do horni plochy vrcholu
44 Sroubu 12 odméfen co mozZna nejkratsi, takZze po uvedeni Sroubu 12 do oblasti osy VA
Sroubovani prostiednictvim otaeni oto¢ného talife 52 je nutna pouze velmi kratkd doba, aby
Sroubovaci nastroj 40 byl uveden do zabéru s horni plochou vrcholu 44, popfipadé se zdbérovou
drazkou 62 pro Sroubovaci nastroj 40. To je mozné z toho diivodu, Ze prostiednictvim otoéného
posunuti otoéného talife 52 kolem vertikalni osy, to jest prostfednictvim piibliZovaciho pohybu
kapsy 56 do na obr. 6 a obr. 1 znazornéné zabérové polohy nastroje podél horizontalni roviny,
vyZaduje mijeni v oblasti osy VA $roubovani prochazejiciho Sroubu 12 a spodni hrany hrotu 48 v
prubéhu otoéného pohybu otocného talife 52 pouze velmi maly odstup mezi spodni hranou hrotu
48 a horni hranou 64 kapsy. Dale se usetfi ¢as zejména také tim, Ze asové narocné ptivadéni
Sroubt 12 prostfednictvim trubky 32, které zpravidla musi byt doprovazeno oddélovanim a orien
tovanim té€chto Sroubti 12, miize probihat v ¢asovém prekryvani s axidlnim posouvanim podle
rovinnych ¢tvercti 5C, SD, SEa S F.

Dale se ¢as uSetfi také tim, Ze zpétné posunuti Sroubovaciho nastroje 40, odpovidajici rovinnému
¢tverci SE, jak je tam vyznaleno prostiednictvim vétSiho sklonu ST-kfivky v rozmezi 180° az
240° uhlového posunuti stroje, mize probéhnout mnohem rychleji nez rovinnym ¢Etvercim 5C a
5D odpovidajici pfiblizovaci posunuti Sroubovaciho nastroje 40 v pribéhu vlastni Sroubovaci
faze.

Tim je zaji§tén podstatny pfedpoklad pro kratké doby Sroubovani a tim také pro rychlejsi chod
montazniho stroje 10.

Na oto¢ném talifi 52 upravené &tyfi kapsy 56 (viz obr. 5) jsou jednotlivé vytvofeny tak, jak je
znazornéno na obr. 6. Kapsy 56 zahrnuji vzdy jeden axialni, to jest vzhledem k ose VA Sroubo-
véani paralelni, priichod 66 skrz oto¢ny talif 52. Tento prichod je definovan vodici objimkou 68
pro hlavu 42 Sroubu, jejiz vnitini prifez odpovida vnéjsimu obvodu hlavy 42 Sroubu. V horni
oblasti vodici objimky 68 jsou na GloZzném nalitku 70 kyvné uloZeny brzdici celisti 72 ve stejno-
mérném rozloZeni kolem obvodu vodici objimky 68 pro hlavu 42 Sroubu. Tyto brzdici elisti 72
zasahuji pod pruznym piedpétim svymi spodnimi koncovymi iseky 74 do prichodu 66, takze
vyvijeji odpor na spodni okraj hlav 42 Sroubti pfi doli sméfujicim posouvani Sroubi 12.

Pti pfichodu $roubu 12 do predavaci polohy 50 podle obr. 1, se Srouby 12 spodnimi konci jejich
diikii 46 $roubu nachazeji proti spodnim koncovym usekiim 74 brzdicich Celisti 72, takze Srouby
12 ve Sroubovaci piipravné poloze VVS, kterd je znadzornéné na obr. 6, kde je charakterizovana
¢arou ozna¢enou vztahovou znackou VVS, ptichazeji do klidového stavu.

KdyZ se otocny talii 52 posune dvakrat o 90°, takZe Sroub 12 je z piedavaci polohy 50 pfesunut
do oblasti osy VA Sroubovani a kdyZ potom Sroubovaci nastroj 40 provede jeho pribliZovaci
posunuti podle rovinného &tverce SF, pak narazi hlava 42 Sroubu jeji spodni hranou proti
spodnim koncovym usekiim 74 brzdicich Celisti 72, takze dochazi ke zvySeni axialni brzdici sily
a §rouby 12 zaujmou definovanou polohu, ve které miize probihat vyhledavaci posunuti $roubo-
vaciho nastroje 40 podle rovinného &tverce 4F. Je myslitelné, aby pfi dopadu hlavy 42 Sroubu na
brzdici &elisti 72 jiZz byl vytvofen pfiblizny zabér mezi spodnim koncem dfiku 46 Sroubu a
hornim vstupem zavitové diry 28. Je ale také mozné prostiednictvim tohoto zab&ru hlavy 42
Sroubu s brzdicimi Celistmi 72 vytvofit pfipravnou klidovou polohu, to jest klidovou polohu pied
vytvofenim zabé&ru mezi spodnim koncem diiku 46 Sroubu a hornim vstupem zavitové diry 28,
aby jiz v této pripravné klidové poloze mohlo byt provedeno vyhledavaci posunuti a potom aby
mohl byt dfik 46 Sroubu pfiblizen na horni vstup zavitové diry 28 s definovanou pfibliZzovaci
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rychlosti tak, aby mohlo byt dosaZeno co mozné nejsetrné&j$i vytvofeni zabéru mezi vnéj$imi
zavity diiku 46 Sroubu a vnitfnimi zavity zavitové diry 28.

Brzdicfi &elisti 72 v kapsach 56 jsou pfedpjaty prostiednictvim gumového krouzku nebo prostied-
nictvim do kruhu uzaviené spiralové pruZiny 76, takze mohou byt vykyvnuty kolem tloZného
nalitku 70 pouze proti pruzné sile z polohy, znazornéné na obr. 6, kdyZ jsou zasaZeny spodnim
koncem diiku 46 $roubu nebo spodnim okrajem hlavy 42 Sroubu. Oto¢ny talif 52 je pfesné pevné
uloZitelny celkem do &tyf vzdy o 90° vzijemné od sebe posunutych hlovych poloh kolem
obé&Zné osy 54 prostiednictvim usazovaciho zafizeni 78 do klidovych poloh. Toto usazovaci
zafizeni 78 je tudiZ upraveno tak, aby otoény talif 52 vzdy pfesné pevné leZel v jednotlivé uhlové
poloze, aby ale na druhé strané mohl byt posunut dopfedu prostiednictvim rota¢niho pohonu pti
pfekonani usazovaciho zafizeni 78.

Sroubovaci zafizeni 40 zahrnuje hnaci blok 80, ktery, jak je patrné z obr. 3, je nastavitelng a
uvolnitelné uspotradan na nastrojové desce 30 prostiednictvim rybinového vedeni 82.

Hnaci blok 80 zahrnuje axidln& pevné stojici, elektricky rotani hnaci motor 84, kterym je AC-
servo-motor. Tento elektricky rotaéni hnaci motor 84 ma rotor s rotujici ¢asti 86, tvofenou
vystupnim htidelem 86, na ktery je neotoéné a v axialnim sméru neposunutelné usazena hiidelo-
véa spojovaci objimka 88. Tato hfidelova spojovaci objimka 88 spojuje vystupni htidel 86 s
pripojovacim htidelem 90, ktery je neotoéné a v axidlnim sméru pevné piijiman v této hiidelové
spojovaci objimce 88. P¥ipojovaci hiidel 90 je na spodnim useku 92, pfedstavujicim &ast hnaciho
spojeni 92, 94, vyveden jako polygonalni ty¢ se tvercovym priifezem. Na této polygonalni ty¢i
je usazena axidln& posunutelnd hnaci objimka 94 nastroje, pfedstavujici dal$i Cast hnaciho
spojeni 92, 94. Tato hnaci objimka 94 nastroje je prostiednictvim dvou valivych loZisek 96 a 98
otoditelna v hrotové objimce 100, ale je uloZena vzhledem k této hrotové objimce 100 v axialnim
sméru neposunutelng. Obg valiva loziska 96 a 98 jsou prostfednictvim rozpérné objimky 102
drzena v axidlnim odstupu a prostfednictvim upinaci matice 104 a upinaci protimatky 106 pfi
zapojeni rozpérné objimky 102 vzajemn& upnuta a na hrotové objimce 100 pevné v axidlnim
sméru uloZena.

Hrotova objimka 100 je v axialnim sméru posunutelna ve vodi¢ich 108 hrotové objimky hnaciho
bloku 80, ale vzhledem k hnacimu bloku 80 je neoto¢na. Pro zamezeni otaCeni hrotové objimky
100 ve vodi¢ich 108 hrotové objimky je na hnacim bloku 80 upraveno zafizeni 110, zamezujici
otadeni, které zabira do podélné drazky 112 hrotové objimky 100. Spodni konec podélné drazky

Yy

112 definuje nejvyssi moZnou polohu hrotové objimky 108.

Hnaci objimka 94 nastroje je vytvofena s vnitinim mnohothelnikem 116, ktery je ve sméru osy
VA $roubovani axialné posunutelny, ale ktery je neoto¢né uloZen na polygondlni ty¢i spodniho
tiseku 92, a tudiz miZe byt uveden do ota€eni od rotoru, to jest od vystupniho hiidele 86 elektric-
kého rota¢niho hnaciho motoru 84.

Ve vnitinim kuzelu 114 na spodnim konci hnaci objimky 94 néstroje je uloZeno s vn&jsim kuze-
lem vytvorené ptijimaci skli¢idlo 118 pro nastroj, toto skli¢idlo 118 je opatfeno nahoru nasméro-
vanym axidlnim vystupkem 122, ktery ma polygondlni vnéj3i prifez a je neotolné usazen ve
vnitinim mnohothelniku 116, takze je zajisténo neotoéné spojeni mezi hnaci objimkou 94
nastroje a pfijimacim skli¢idlem 118 pro néstroj. Ve spodnim koncovém useku 124 piijimaciho
skli¢idla 118 pro nastroj je vytvoren mnohouhelnikovy kanal 126, ve kterém je neoto¢né, ale
axialné posunutelné ptijimana odpovidajici vn&j$i mnohouhelnikova stopka 128 Sroubovaciho
nastroje 40. Posunutelnost v axialnim sméru stopky 128 néstroje v mnohouhelnikovém kanélu
126 je omezena prostiednictvim spoleéného pusobeni na jedné stran€ radidlnich kuliCek 130,
které jsou v radialnim sméru posunutelné ulozené v radialnich dirach 132 spodniho koncového
Giseku 124, a na druhé strané zaZenim 134 stopky 128 nastroje. Dorazové kuli¢ky 130 jsou v
piidruzenych radidlnich dirdach 132 zajiStény prostfednictvim zajistovaciho pouzdra 136,
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prostfednictvim kterého muze byt zménéno pootoeni nebo axialni posunuti radialniho vystupu
dorazovych kuli¢ek 130 z radialnich dér 132, takze tyto kulicky 130 potom dale nepiisobi spole¢-
né se zuzenim 134 a stopka 128 nastroje mtize byt vysunuta z mnohothelnikového kanalu 126.
Timto zplsobem je umoZnéna velmi snadnd vymeéna Sroubovaciho nastroje 40, kdyZ je jeho hrot
48 jiz opotiebeny.

Na Sroubovaci nastroj 40 ptlisobi Sroubovita tlacna pruzina 138, ktera je uloZena uvnitf pfijima-
ciho sklididla 118 pro nastroj a je usazena s axialnim pfedpétim. Tato Sroubovita tlaéna pruZina
138 se svym spodnim koncem opira o hlavu 140 stojky 142, kterd svym spodnim koncem lezi na
hornim konci stopky 128 nastroje. Tato Sroubovita tlacna pruzina 138 je svym hornim koncem
opfena o zarazku 144, ktera je v axialnim sméru pevné uloZena na pfijimacim sklicidle 118 pro
nastroj prostrednictvim pfiéného koliku 146. Tim je Sroubovaci nastroj 40 v pfijimacim skli¢idle
118 pro nastroj pevné uloZen s axidlnim odpruzenim, nebot’ je prostiednictvim pod predpétim
uloZené Sroubovité tlaéné pruziny 138 pres stojku 142 tlaen do polohy, ktera je nastavena
prostiednictvim zabéru dorazovych kuli¢ek 130 s hornim koncem zuzeni 134. Pfi dopadnuti
smérem nahoru vedené sily na $roubovaci nastroj 40, a sice sily, ktera piekracuje silu predpéti
pruziny 138, se miiZze §roubovaci nastroj 40 posouvat nahoru proti pfijimacimu skli¢idlu 118 pro
nastroj pfi sou¢asném stlacovani Sroubovité tla¢né pruziny 138 tak dlouho, dokud spodni konec
zGzeni 134 neudefi proti dorazovym kulickam 130.

Piijimaci skligidlo 118 pro nastroj mize byt spole¢né se Sroubovitou tlatnou pruzinou 138
snadno vymontovano z hnaci objimky 94 nastroje prostfednictvim uvolnéni zapustkové upinaci
matice 120, takZe je tak snadno umoznéno podle potfeby vymeéniovat rizné piijimaci sklicidla
118 s riznymi mnohothelnikovymi kanaly 126 pro rizné Sroubovaci nastroje 40 nebo/a riizné
Sroubovité tlaéné pruziny 138 pro rizna predpéti. Pro vyménu samotného Sroubovaciho nastroje
40, coz je vyména, ktera nejéastdji musi byt provedena v diisledku opotiebeni tohoto nastroje 40,
postaduje uvést zajistovaci pouzdro 136 do polohy, ve které jsou kulicky 130 uvolnény.

Hrotova objimka 100 je prestavitelna prostfednictvim rotaéniho elektrického axialniho hnaciho
motoru 148. Pfi axiadlnim pfestaveni bere hrotova objimka 100 pies vodice 108 hrotové objimky
sebou hnaci objimku 94 v axidlnim sméru a tudiz také piijimaci skli€idlo 118 pro nastroj a
Sroubovaci nastroj 40. Timto zpisobem muZe byt vedle otoéného posunuti, které je pro nastroj
40 vytvafeno prostiednictvim vystupniho hiidele 86 elektrického rota¢niho hnaciho motoru 84,
na nastroj 40 pfenaseno také axialni posunuti, jak je jiz ziejmé podle popisu pribéhu provozu,
provedeného ve spojeni s obr. 7.

Jak je patrné z obr. 3, zahrnuje elektricky axialni hnaci motor 148 rotor s rotujici ¢asti 150,
tvofenou vystupnim h¥idelem 150. Tento vystupni hiidel 150 je pies spojovaci objimku 152 v
neotodném a v axidlnim sméru neposuvném spojeni s pfipojovacim hiidelem 154, ktery je
prostfednictvim loZiskové soustavy 155 ulozen v hnacim bloku 80. Na pfipojovacim hiideli 154
je uloZen $nek 156, ktery, jak je patrné z obr. 4, zabira se Snekovym kolem 158. Snekové kolo
158 je uloZeno na pti¢ném hiideli 160, ktery je prostiednictvim valivého loZiska 162 ototné
uloZen v hnacim bloku 80. Na tomto pfi¢ném hiideli 160 je dale upraveno Celni ozubené kolo
164, které je v zab&ru s ozubenou ty¢i 166, pripevnénou na hrotové objimce 100. Prostiednictvim
rotaéniho axidlniho hnaciho motoru 148, kterym ptipadné miize byt AC-servo-motor, miize byt
hrotova objimka 100 posunovana tam a zpét ve sméru osy VA Sroubovani.

Bez daliho je nyni zcela ziejmé, Ze prostiednictvim spoluprace obou motorii 84 a 148 mohou
byt provadéna nejrizn&jsi ototna a axialni posunuti, ktera jiz byla popséna ve spojeni s ST-dia-
gramem podle obr. 7.

Ve spojeni s popisem podle obr. 7 je dile mozné upozornit na to, Ze Sroubovaci nastroj 40 mize

byt proti sile pruziny odstréen nahoru, kdyZ je hrot 48 opten proti konvexni horni ploSe vrcholu
44 hlavy 42 S$roubu. To by nyni mélo rovnéZ zcela jasné vyplyvat z predchéazejiciho popisu
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Sroubovaciho zafizeni 24: KdyzZ je hrot 48 opfen proti konvexni horni plo$e $roubu 12, pak se
Sroubovita tlacna pruZina 138 stlacuje a jeji predpéti se zvétsuje. Pfijimaci skli¢idlo 118 pro
nastroj muiZe rovné€Z postupovat dale dolli, kdyZ je hrot 48 opfen proti konvexni horni plose
vrcholu 44 hlavy 42 Sroubu, pficemz v pribéhu tohoto dalsiho priblizovaciho posunuti pfijima-
ciho skli¢idla 118 pro nastroj smérem dolti se Sroubovaci nastroj 40 v pfijimacim skli¢idle 118
pro nastroj posouva nahoru a pfedpéti Sroubovité tlacné pruziny 138 se zvétiuje.

Lze tedy uvést nésledujici: Je mozZné hovofit o souboru vSech téch &asti, které se pfi axialnim
posunuti podle rovinnych &tvercli 5C, 5D, SE a 5 F spole¢né posouvaji v axidlnim sméru, v jedné
axidlni hnaci sestavé, kterd zahrnuje nasledujici Casti: zarazku 144, pfi€ny kolik 146, rotujici
hnaci objimku 94 néstroje, valiva loziska 96 a 98, rozpérnou objimku 102, upinaci matice 104 a
106, hrotovou objimku 100 a pfijimaci sklic¢idlo 118 pro nastroj s pfifazenymi pomocnymi
sou€astmi, totiz zapustkovou upinaci matici 120, dorazovymi kuliCkami 130 a zaji§tovacim
pouzdrem 136. Tyto soucasti dohromady provadéji spole€né posunuti, nutné zavislé na jednotli-
vych thlovych polohach elektrického hnaciho motoru. Hmotnost vech téchto soucasti musi byt
v axidlnim sméru urychlovana a zpomalovana, kdyZ Sroubovaci nastroj 40 provadi axialni posu-
nuti smérem dolti podle rovinnych étverci 5C, 5D a 5F a také axidlni posunuti smérem nahoru
podle rovinného ¢tverce SE. Kriticka jsou tudiz predevsim ptiblizovaci posunuti podle rovinného
¢tverce SF. Tato posunuti musi probihat podle pfesné predepsaného programu, ktery musi byt
dodrzovan, aby se zabranilo tomu, Ze pfi dopadnuti Sroubovaciho nastroje 40 na hlavu $roubu 42,
pfi zabéru Sroubovaciho nastroje 40 s hrotem 48 a pii zasko€eni tohoto hrotu 48 do zabérové
drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40 vzniknou poskozeni, a déle, aby se zabranilo tomu, Ze pfi
stfetnuti spodniho konce zavitd diiku 46 Sroubu s hornim koncem zaviti zavitové diry 28
vzniknou poskozeni na jednotlivych chodech zaviti. Tento problém je u Sroubovaciho zafizeni
24, vytvofenc¢ho podle predkladaného vynalezu, v podstaté odstranén tim, Ze Sroubovaci néstroj
40 je pies stojku 142 a hlavu 140 této stojky 142 opfen o Sroubovitou tlaénou pruzinu 138.
Prekyvnuti v axidlnim sméru spolené se pohybujicich &asti pfes urlitou polohu, které se
predpoklada pfi nastavovani urené polohy Sroubovaciho nastroje 40, ziistava tudiZ neskodné,
protoZe je kompenzovano prostfednictvim nepatrného dodatecného stlaceni Sroubovité tlaéné
pruziny 138. K tomu se pfidava, ze prostiednictvim zabéru $neku 156 do $nekového kola 158 se
realizuje vice ¢i méné samobrzdici posunovaci pfenos z rotacniho axialniho hnaciho motoru 148
na spolecné v axialnim sméru se posunujici ¢asti, takze jiz v tomto zab&érovém misté je axialni
piekyvnuti axialné se pohybujicich ¢asti a s nimi hnacim zpiisobem spojenych ¢asti mezi dvojici
$nek 156 a $nekové kolo 158 a dvojici Celni ozubené kolo 164 a ozubena ty¢ 166 naprosto
neskodné, pokud se tyka kolizi mezi hrotem 48 Sroubovaciho nastroje 40 a hlavou 42 $roubu a
také mezi spodnim koncem zavitti na dfiku 46 Sroubu a hornim koncem zavith v zavitové dife 28.
Kdyz tedy presto nastane piekyvnuti, snad v diisledku nevyhnutelné vile mezi jednotlivymi
komponenty v axialnim sméru spole¢né se pohybujicich ¢ésti, pak bude, jak jiz bylo feceno,
kompenzovano prostrednictvim Sroubovité tlaéné pruziny 138.

Dillezité je, aby axialn€ posunovana hmotnost Sroubovaciho nastroje 40, stojky 142 a Sroubovité
tlaéné pruziny 138 byla malé vzhledem k ostatnim axidln€ posunovanym hnacim komponentim a
s nimi pro vynucené spoleéné posouvani spojenym castem.

ProtoZe pro axialni posunuti §roubovaciho nastroje 40 je rozhodujici axialni posunovaci predstih
zarazky 144, o niz je opfena Sroubovitd tlacna pruzina 138, je moZné hovofit o jedné axialni
hnaci sestavé, kterou si lze predstavit jako soustfedénou v zardzce 144, a ktera je na obr. 1
oznaéena vztahovou znackou AT.

Axialnim hnacim motorem 148, ktery urcuje kazdy jednotlivy posunovaci stav axialni hnaci
sestavy AT (posunovacim stavem se rozumi jak jednotlivd poloha, tak i jednotliva axidlni
rychlost), je AC-servo-motor s elektrickym fizenim. Tento servo-motor a fizeni jsou vytvoieny
tak, aby tento motor s velmi malou dobou prodleni, naptiklad v prabéhu jedné poloviny otacky,
mohl byt uveden na jmenovity podet otacek o hodnoté, napiiklad 5250 otacek za minutu a aby
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zaroveti mohl byt s malym prodlenim uveden do klidového stavu. Kromé toho ma tento motor pfi
dosazeném klidovém stavu znaény odporovy moment proti otoceni vnéjSimi silami, napfiklad
silami hmotnosti, které by se snaZily otocit tento motor pfes dosaZenou thlovou polohu. Bez
dalgiho je také patrné, Ze s pomoci tohoto prostfedku mize byt presné provadén pribéh provozu
podle ST-diagramu na obr. 7 v posunovacich fazich v fadku 5.

Za povsimnuti také stoji, Ze prostfednictvim axialniho hnaciho motoru 148, dvojice Sneku 156 a
$nekového kola 158 a dvojice &elniho ozubeného kola 164 a ty¢e 166 a také axialni hnaci sestavy
AT je posunovaci proces zarazky 144 provadén autonomné, to jest nezavisle na stoupani zaviti
zavitového diiku 46 Sroubu a zavitové diry 28. Pokud by byly chyby ve stoupani zaviti zavito-
vého diiku 46 $roubu a zavitové diry 28, pak bez dal§iho budou kompenzovany prostfednictvim
vice ¢i méné& velké kompenzadni zmény ve Sroubovité tlaéné pruziné 138. Je tudiZz vyhodné,
pokud je Sroubovita tladna pruzina 138, jak je také znazornéno na obr. 1, vytvofena z jedné velmi
dlouhé a velmi silng stladené Sroubovité tlaéné pruziny 138 s malou konstantou pruZznosti, ktera
jeji nezbytnou pruznou silu ma ne z vétsi konstanty pruZznosti, nybrz z vétSiho stlaceni, takZe pfi
zménach stavu stladeni, které vznikaji ze zkriceni nebo prodlouzeni délky pruziny 138 mezi
hlavou 140 zarazky a zaradZkou 144, zGstava sila, vytvarena pruzinou 138, pfiblizné konstantni.
Tim je totiZ zajidténo, Ze mezi $roubovacim nastrojem 40 a Sroubem 12 plsobici axialni sila
zistane nezavisle na p¥ipadnych moznych chybach ve stoupani zaviti vzdy konstantni.

Elektricky rotadni hnaci motor 84 je rovnéz AC-servo-motor podobného konstrukéniho typu,
jako bylo popsano shora pro elektricky axialni hnaci motor 148. Umoziiuje tedy pfesné pevné
nastaveni Ghlové polohy jeho rotoru, znazornéného ve formé vystupniho hiidele 86, a umoziuje
dale presné pevné nastaveni poétu otacek, které vzdy musi odpovidat nastavenému axialnimu
posunuti axialni hnaci sestavy AT, které odpovida stoupani zavitl, pfiemZ tudiz autonomné
provadéna axialni a oto¢na posunuti odpovidaji jejich pomérem stoupani zavitii zavitového diiku
46 Sroubu a zavitové diry 28.

Hloubka vniku zavitového diiku 46 Sroubu do zavitové diry 28 muiZe byt pevné nastavena
prostiednictvim autonomniho posunuti motori 84 a 148, které jsou fizeny prostfednictvim
spoleéného Fizeni nebo alespoti synchronizovaného fizeni, jednoduse tak, Ze axialni posunuti a
oto¢né posunuti pfijdou v jeden uréeny Casovy okamzik do klidového stavu. Je ale rovnéz
myslitelné, aby ukon&eni vlastniho pribéhu $roubovani, ktery odpovida rovinnym Ctverciim 5C a
5D podle obr. 7, bylo provedeno pii pfedem stanoveném to¢ivém momentu na zaklad€ snimani
to¢ivého momentu.

Elektrické motory 84 a 148 mohou pracovat s poStem otalek a se zpétnou vazbou hlové polohy.
Tato zpétna vazba mliZe probihat uvnitf motort 84, 148 a k nim pfifazeného fizeni. Je ale rovnéz
mozné oto¢nou drihu podet otalek snimat vné motord 84 a 148, napfiklad, prostfednictvim
snimadi, které jsou na obr. 2 oznaceny vztahovou znaCkou 168.

Ve spojeni s rotaénim posuvnym pohybem oto¢ného talife 52 bylo jiz dfive upozornéno na to, Ze
je dilezité, aby jednotlivé Srouby 12 byly z pfedavaci polohy 50 do oblasti osy VA Sroubovéni
posouvany ve dvou krocich vzdy o velikosti 90°. Na obr. 1 je patrné, Ze otoCny talif 52 je
pohanén prostfednictvim hfidele 170 otoéného talife, ktery je otoéné ulozen v hnacim bloku 80
prostfednictvim valivych loZisek 172. Na htideli 170 oto¢ného talife je ulozeno spojovaci kolo
174, které je ve spojovacim zab&ru se spojovacim kolem 176, pevné pripevnénym na hnaci
objimce 94 nastroje. KdyZ $roubovaci nastroj 40 zaujme zpétnou polohu WRS néstroje podle
obr. 6, pak je, jak je patrné z obr. 1, spojovaci kolo 176 ve spojovacim zabéru se spojovacim
kolem 174. To zplsobuje ototeni oto&ného talife 52 v rovinnych &tvercich 4E a 4F mezi
ahlovymi posunutimi stroje o velikosti 240° a 320° hnacich zafizeni 38 podle obr. 8, pfiCemz
toto otoéné posunuti, jak jiz bylo uvedeno, miZe byt realizovano pouze tehdy, kdyZ podle
rovinnych &tvercti SE a 5F se v oblasti Ghlovych posunuti stroje mezi thly 240° a 320° nachdzi
$roubovaci nastroj 40 ve zp&tné poloze WRS néstroje podle obr. 6. Obr. 7 tudiz znézorfiuje, Ze se
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v 7V

podafilo omezit piivadéni Sroubti 12 prostiednictvim otoéného talife 52 podle rovinnych &tvercu
4E a 4F na tento Uhel oto¢ného posunuti hnacich zafizeni 38 podle obr. 8, ktery, jak je
znazornéno v rovinnych ¢tvercich 2E a 2 F, je tak jako tak dilezity, aby svorkovnice 14 byly
uvedeny do zakrytové polohy s osou VA Sroubovéani a opét transportovany dale. Zde je také
souvislost se znakem podle predkladaného vynélezu, kterym je rozdéleni ptivadéci drahy Sroubt
12 ze zasobovaci jednotky 34 Sroubti do dvou Gseki, totiZ na ose VA Sroubovani blizsi, finalni
ptivodni drahu ZW1, ktera je v kapsach 56 provadéna vzdy ve dvou posunovacich krocich, a na
ose VA Sroubovani vzdalenéjsi privodni drahu ZW2, ktera je tvorena prostiednictvim trubky 32.
Finalni pfivodni draha ZW1 miZe byt provozovana piesné v taktu stroje, nezavisle na kolisani
rychlosti ve vzdalenéjsi pfivodni draze ZW2, takZe transport Sroubd 12 ve finalni pfivodni draze
ZW1 muze byt bez dal$iho za¢lenén do pribéhu programu podle obr. 7.

Jak je patrné na obr. 5, miize byt v mist¢, které ptijima kapsu 56 vzdy mezi pfedavaci polohou 50
a oblasti osy VA Sroubovani, umisténo sledovaci zafizeni 178. V tomto sledovacim stanovisti se
nachazi, napfiklad, televizni kamera 180, ktera snima Sroub 12, vzdy obsazeny v kapse 56 a
porovnava jeho obraz s idedlnim obrazem Sroubu 12, ktery je elektronicky uloZen v paméti.
Jakmile jsou zjistény odchylky, které by mohly vést na neuspokojivy pracovni vysledek Sroubo-
vani, je vydan prostfednictvim vyhodnocovaciho pocitace, pfipojeného na televizni kameru 180,
piikaz k nadfazenému montdZnimu stroji 10, aby findlni produkt, opatfeny timto vadnym
$roubem 12, byl vyhozen.

Ke konstrukci hnaciho bloku lze jesté dale uvést, ze ¢asti, otaCejici se s rotaénim hnacim moto-
rem 84, totiz pFipojovaci hfidel 90, spodni Gsek 92 s mnohothelnikovou ty¢i, hnaci objimka 94
nastroje a piijimaci skli¢idlo 118 pro nastroj s pomocnymi sou¢astmi, zapustkovou upinaci
matici 120, dorazovymi kulickami 130 a zajiStovacim pouzdrem 136, tvoii sestavu RT pro
oto¢ny pohon nastroje 40. Tato sestava RT pro otoény pohon nastroje 40 miize byt uskutenéna s
pomérné malym setrvalnym momentem, protoZe je svymi podstatnymi ¢astmi uloZena radialné
uvniti hrotové objimky 100.

P¥i popisu priib&hu provozu podle obr. 7 tedy bylo vychazeno z toho, Ze pii dopadnuti Sroubo-
vaciho nastroje 40 jeho hrotem 48 na horni plochu vrcholu 44 hlavy 42 Sroubu prostfednictvim
spravné naasovaného ukondeni axialniho pfiblizovaciho posunuti axialni hnaci sestavy AT
nastane pouze relativné velmi malé stladeni Sroubovité tlaéné pruziny 138, postacujici ale k
tomu, aby byla vytvofena rezerva v draze pro Sroubovaci nastroj 40, coz dale postacuje k tomu,
aby po vytvoreni zakrytu hrotu 48 a zabé&rové drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40 mohl hrot 48
zapadnout do zabérové drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40 za Ucelem pienosu toCivého
momentu. Déle bylo také vychazeno z toho, Ze axialni posunuti §roubovaciho nastroje 40 v
pribéhu vlastniho Sroubovaciho procesu se realizuje podle rovinnych ¢tverct 4C, 4D a 5C, 5D,
piiGemz v prib&hu této faze se axidlni hnaci sestava AT posouva smérem dolli a tim se v priibéhu
celé Sroubovaci faze udrzuje v podstaté konstantni délka Sroubovité tlacné pruZiny 138. Na obr. 9
je znazornéna obména piikladu provedeni podle obr. 1, ve které jsou analogické Casti opatieny
stejnymi vztahovymi zna¢kami, jako na obr. 1, vzdy ale doplnénymi pismenem a. Na rozdil od
provedeni podle obr. 1 je u tohoto provedeni vytvoiena podstatn€ vétsi délka Sroubovité tlacné
pruziny 138a. U tohoto piikladu provedeni je mozné na rozdil oproti priib€hu procesu podle
obr. 7 ponechat axialni hnaci sestavu AT jiz od zacatku vlastniho Sroubovaciho posunuti
postupovat smérem dolii tak daleko, Ze Sroubovité tla¢na pruZina 138a se zkrati o délkovy rozdil,
odpovidajici celé axialni §roubovaci draze, odpovidajici odstupu mezi polohami VVS a VES. V
tomto pripadé stoji axialni hnaci sestava AT v prib&hu vlastniho Sroubovaciho procesu v
axialnim sméru v klidu a pro Sroubovani potiebny axialni posun Sroubovaciho nastroje 40a se
provadi prostiednictvim délkového roztaZeni Sroubovité tlaéné pruZiny 138a. Zde je ovSem
obzvlasté dilezité, aby Sroubovaci tlatna pruzina 138a dodavala v kazdém délkovém nastaveni
pfiblizné konstantni silu pfedpéti, coZ opétovné muze byt dosazeno tim, Ze tato Sroubovita tlacna
pruZina 138a je v uvolnéném stavu o mnoho delsi, neZ jak je znazornéno na obr. 9, a je zkracena
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prostiednictvim vzajemného zédbéru mezi Sroubovacim néstrojem 40a a stojkou na délku,
znazornénou na obr. 9.

Na obr. 6 jsou k polohdm VVS (Sroubovaci pfipravna poloha), GES (poloha zachyceni zavitu) a
VES (Sroubovaci koncova poloha) Sroubu 12 odpovidajici polohy néstroje 40 dodatecné
znazornény a oznaceny vztahovymi znatkami WVVS popiipadé WGES, popiipadé WVES a
pfifazeny ur€itym trovnim, které charakterizuji polohy VVS, GES a VES $roubu 12 a tudiz také
polohy WVVS, WGES a WVES Sroubovaciho nastroje 40.

Na obr. 1 je elektricky rota¢ni hnaci motor 84 spole¢né s, vystupnim hiidelem 86 oznaden nadia-
zenou vztahovou znackou RA, ktera tak oznacuje rotani pohon RA néstroje, zatimco axialni
hnaci motor 148 na obr. 1, a zejména na obr. 3, je oznaden nadfazenou vztahovou znackou AA,
ktera tak oznacuje pohon AA pro axidlni posunuti, ktery vedle axidlniho hnaciho motoru 148
zahrnuje pohon BUG pro pfevod posunuti podle obr.2, ktery na jedné strané sestava z
kombinace Sneku 156 a Snekového kola 158 a na druhé strané z kombinace &elniho ozubeného
kola 164 a ozubené tyCe 166 a také z pti¢ného hidele 160.

Dale je na obr. 1 stavebni sestava, tvofena pfijimacim skli¢idlem 118 pro nastroj, zapustkovou
upinaci matici 120, dorazovymi kuli¢kami 130 a zajistovacim pouzdrem 136, oznacena nadiaze-
nou vztahovou znackou EXU (vymenitelnd jednotka). Déle je stavebni sestava, sestavajici ze
Sroubovité tlacné pruziny 138, stojky 142 a hlavy 140 stojky, kterd je spoleéné odpruZena,
oznacena vztahovou znackou GAV, ktera oznacuje axialni pfipojovaci prostiedek.

Protoze Srouby 12 se prostfednictvim trubky 32 privadeji s nedefinovanym thlovym uloZenim
jejich zabeérové drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40 a protoZe toto nedefinované thlové ulozeni
zabérové drazky 62 pro Sroubovaci nastroj 40 se vyskytuje také jesté ve Sroubovaci pfipravné
poloze VVS podle obr. 6, provadi se také dosaZeni zabéru hrotu 48 se zabérovou drazkou 62 pro
Sroubovaci nastroj 40 nejprve prostfednictvim vyhledavaciho posunuti Sroubovaciho nastroje 40
podle rovinného ¢tverce 4F na obr. 7 mezi thlovymi posunutimi stroje o velikosti 350° a 360°,
ptiCemZ potom je také, kdyZ Sroubovaci nastroj 40 v pribéhu vlastni Sroubovaci faze provedl
konstantni oto¢nou drahu, napfiklad, o velikosti 17,5 otagek (viz rovinny ¢tverec 4A), neurcita i
oto¢na poloha Sroubovaciho néstroje 40 po dokondeni této vlastni Sroubovaci faze. To ma za
nasledek, ze po dokonéeni vlastni $roubovaci faze, kdyZ sestava RT pro otoény pohon nastroje
40 se s axialni hnaci sestavou AT opét posouvaji nahoru, aby Sroubovaci nastroj 40 uvedly do
zpétné polohy WRS nastroje, nezapada spojovaci kolo 176 nutné do spojovaciho zabéru se
spojovacim kolem 174, nybrz mohou narazit zuby proti zubtim. Aby tomu bylo zabranéno, je
pecovano o to, aby v pribéhu zpétného zdvihu axidlni hnaci sestavy AT probihalo opravné
otoCeni sestavy RT pro otoény pohon nastroje 40. Toto opravné posunuti odpovida pribéhu,
ktery je znazornén v rovinném &tverci 4E mezi 200° a 215°. Rizeni na zakladé méfeni drahy
otoCeni v pribéhu dolt smétujiciho zdvihu vi, jaky opravny oto¢ny thel je potfebny, aby spojo-
vaci kola 174 a 176 mohla byt opét uvedena do spojovaciho zabéru a odméfuje podie toho
opravné otoCeni, které probihd mezi 200° a 215° v rovinném ¢tverci 4E a tyka se vzdy pouze
zlomku roztece zubu.

Zvlastni vyznam maji nasledujici navrhy:

I: Sladit vzajemné elektricky rotaéni pohon a elektricky axialni pohon takovym zpiisobem,
aby autonomni $roubovaci posunuti Sroubovaciho nastroje 40 probihalo nezavisle na Sroubova-
cim posunuti pfi naSroubovavani vnéjSich zavith do vnitinich zvitd, avSak sladit je s timto
Sroubovacim posunutim. Axialni odpruzeni napina Sroubovaci nastroj 40 v axidlnim sméru, takze
mohou byt kompenzovény piipadné odchylky mezi autonomnim Sroubovacim posunutim Sroubo-
vaciho néstroje 40 a Sroubovacim posunutim, vznikajicim pfi Sroubovani vnitiniho a vnéjSiho
zavitu.
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II:  Otoény talif 52 se oto&nym posunutim piesouva prostfednictvim rotaéniho pohonu $roubo-
vaciho nastroje 40, kdyZ Sroubovaci néstroj 40 je ve zpétné poloze, lezici nejdale od ulozeni
Sroubu 12.

III:  Axialni motor 148 a rotaéni motor 84 jsou usporadany koaxialng.

PATENTOVE NAROKY

1. Sroubovaci zatizeni (24) pro se$roubovani dvou zavitovych prvka (12, 14) podél osy (VA)
Sroubovani, které zahrnuje umist'ovaci prostiedek (56) pro umisténi druhého zavitového prvku
(12) do Sroubovaci ptipravné polohy (VVS) pro seSroubovani s prvnim zavitovym prvkem (14) v
jedné ose s osou (VA) Sroubovani, a Sroubovaci nastroj (40) pro zabér s druhym zavitovym prv-
kem (12), pfi¢emZ tento Sroubovaci nastroj (40) je podél osy (VA) Sroubovani axidlné posunu-
telny ze zab&rové polohy (WVVS) néstroje, ve které je Sroubovaci nastroj (40) v zabéru s
druhym zavitovym prvkem (12), do zab&rové polohy (WGES) zavitovych prvki (12, 14), jestlize
tato poloha jesté nebyla dosazena v zab&rové poloze (WVVS) nastroje,

pficemZ Sroubovaci néastroj (40) je otoény prostfednictvim sestavy (RT) pro otoény pohon
néstroje elektrického rotadniho pohonu (RA) podle pfedem stanoveného programu otacek a je
pfipojen prostfednictvim axialng odpruzeného, axidlniho piipojovaciho prostiedku (GAV) na
axialn& posunutelnou, axialni hnaci sestavu (AT) pro spolecné axialni unaSeni, ktera je axialné
posunutelna prostfednictvim elektrického pohonu (AA) pro axidlni posunuti s pfedem stanove-
nym programem axialniho posouvani,

vyznacujici se tim,

7e $roubovaci nastroj (40) je podél osy (VA) Sroubovani axialné posunutelny ze zpétné polohy
(WRS) nastroje, umoziiujici zavedeni druhého zavitového prvku (12) do ptipravné Sroubovaci
polohy (VVS), do zab&rové polohy (WVVS) nastroje,

pri¢emz sestava (RT) pro pohon nastroje je oto¢né uloZena v hrotové objimce (100) a je
prostiednictvim axialné posunutelného hnaciho spojeni (92, 94) spojena s rotujici Casti (86) v
axialnim sméru pevng stojiciho, rotujiciho elektrického rotatniho hnaciho motoru (84) elektric-
kého rotaéniho pohonu (RA), pfi¢emz tato hrotova objimka (100) je uloZena axialn¢ posunutelné
ve vodi¢ich (108) hrotové objimky a je ve vodi¢ich (108) hrotové objimky axiéln¢ posunutelna
jako &ast axialni hnaci sestavy (AT) prostfednictvim pohonu (AA) pro axidlni posunuti.

2. Sroubovaci zafizeni podle néroku 1,

vyznacujici se tim,zZe

elektricky rota¢ni pohon (RA) nebo/a elektricky pohon (AA) pro axialni posunuti zahrnuje AC-
servomotor (84, 148) s prostiedky programového fizeni.

3. Sroubovaci zatizeni podle jednoho z narokd 1 nebo 2,

vyznacujici se tim,Ze

elektricky pohon (AA) zahrnuje rotagni elektricky motor (148), jehoZ rotujici ¢ast (150) je pies
pohon (BUG) pro pfevod posunuti v hnacim spojeni s hrotovou objimkou (100).

4. Sroubovaci zatizeni podle naroku 3,

vyznacujici se tim,zZe

pohon (BUG) pro pievod posunuti sestiva ze $neku (156), spojeného s rotujici ¢asti (150) rotac-
niho elektrického motoru (148) a otodného prostfednictvim této rotujici ¢asti (150), ze Sneko-
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vého kola (158), zabirajictho se $nekem (156) a uspotfadaného na hiideli (160), z Eelniho
ozubeného kola (164), rovnéZ uspofadaného na htideli (160), a z ozubené tyce (166), zabirajici s
¢elnim ozubenym kolem (164) a upravené na hrotové objimce (100).

5. Sroubovaci zafizeni podle jednoho z naroki 1 az 4,

vyznacujici se tim,Ze

sestava (RT) pro otoény pohon nastroje zahrnuje vyménitelnou jednotku (EXU), ktera zahrnuje
Sroubovaci nastroj (40) a axialné odpruzeny, axialni pfipojovaci prostiedek (GAV).

6. Sroubovaci zafizeni podle néroku 5,
vyznacujici se tim,zZe
Sroubovaci nastroj (40) je ve vyménitelné jednotce (EXU) uloZen uvolnitelng.

7. Sroubovaci zaFizeni podle jednoho z naroku 1 az 6,

vyznacujici se tim,zZe

axialng odpruZeny, axialni pfipojovaci prostfedek (GAV) je tvofen stlaitelnym pruznym
prostiedkem.

8. Sroubovaci zatizeni podle jednoho z narokd 1 az 7,

vyznacujici se tim,zZe

rotatni elektricky motor (148) a rotacni elektricky motor (84) elektrického rotaniho pohonu
(RA) jsou uspoiadany svymi osami paralelné a paraleln€ vzhledem k ose (VA) Sroubovani.

9. Sroubovaci zafizeni podle naroku 8,

vyznadujici se tim,Ze

elektricky motor (148) a elektricky rotaéni motor (84) jsou sestaveny do jednoho provozné
jednotného hnaciho bloku (80).

10. Sroubovaci zafizeni podle jednoho z naroki 1 aZ 9,
vyznacujici se tim,Zze
je opatieno podavacim zatizenim pro vzajemné po sobé jdouci druhé zavitové prvky (12).

11. Sroubovaci zafizeni podle naroku 10,

vyznadujici se tim,Ze

podavaci zafizeni pro druhé zavitové prvky (12) zahrnuje se Sroubovaci piipravnou polohou
(VVS) sousedici, finalni p¥ivodni drahu (ZW1), ktera lezi v roviné v podstaté kolmé vzhledem k
ose (VA) Sroubovani.

12. Sroubovaci zatizeni podle néroku 11,

vyznadujici se tim,Ze

podévaci zatizeni zahrnuje ve finalni piivodni draze (ZW1) ob&Zny nosi¢, ktery je prestavitelny
kolem obé&Zné osy (54) v podstaté paralelni vzhledem k ose (VA) Sroubovani a zahrnuje umisto-
vaci prostiedky (56) pro druhé zavitové prvky (12).

13. Sroubovaci zafizeni podle naroku 12,
vyznalujici se tim,Ze
obé&zny nosi¢ je vytvoren jako otoCny talii (52).

14. Sroubovaci zatizeni podle jednoho z narokd 1 az 13,
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vyznadujici se tim,Ze

umistovaci prostiedek pro druhé zavitové prvky (12) je opatfen ve sméru osy (VA) Sroubovani
probihajicimi prichody (66), které jsou opatfeny brzdicimi &elistmi (72) pro kladeni definova-
ného odporu pronikani druhych zavitovych prvka (12).

15. Sroubovaci zafizeni podle naroku 14,

vyznadujici se tim,zZe

prichody (66) jsou alespon na své ¢asti ohraniceny brzdicimi Eelistmi (72), pruzné piedepjatymi
v radidlnim sméru vzhledem k ose (VA) Sroubovéani a uvolnitelnymi axidlnim posouvanim
jednotlivych druhych zavitovych prvki (12) smérem k jednotlivym prvnim zavitovym prvkiim
(14) prostfednictvim Sroubovaciho nastroje (40).

16. Sroubovaci zafizeni podle jednoho z narokd 10 az 15,

vyznadujici se tim,ze

podavaci zafizeni pro druhé zavitové prvky (12) je pohanéno prostfednictvim elektrického rota¢-
niho pohonu (RA) nebo/a elektrického pohonu (AA).

17. Sroubovaci zafizeni podle jednoho z naroki 11 aZ 16,

vyznacujici se tim,Ze

podéavaci zafizeni zahrnuje pfivodni drdhu (ZW2), kterd navazuje na findlni pfivodni drahu
(ZW1) v predavaci poloze (50).

18. Sroubovaci zafizeni podle naroku 17,
vyznacdujici se tim,Ze
piivodni draha (ZW2) je tvofena pfivodnim kandlem (32) pro druhé zavitové prvky (12).

19. Sroubovaci zafizeni podle naroku 18,

vyznadujici se tim,Ze

vyvod ptivodniho kanalu (32) konéi v piedavaci poloze (50) nad vzdy jednim umistovacim pro-
stiedkem oto¢ného talife (52) podéavaciho zafizeni.

20. Sroubovaci zatizeni podle jednoho z narokii 10 az 19,

vyznacujici se tim,Ze

v oblasti podavaciho zatizeni je usporadano sledovaci zafizeni (178) pro druhé zavitové prvky
(12), nesené otoénym talifem (52) podavaciho zafizeni.

21. Sroubovaci zatizeni podle jednoho z naroki 1 aZ 20,
vyznadujici se tim,ze
je blokem (80) volitelné upevnéno na nosi¢i (30) montazniho stroje (10), jehoz ukladaci prostre-

dek (18) pro vzajemné po sobé jdouci prvni zavitové prvky (14) je prostfednictvim krokového
hnaciho zatizeni (38) postupné posunutelny vzhledem k Sroubovacimu zafizeni (24).

9 vykresii
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