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(54) Zet{zeni pro kontrolovenou pomocnou nebo mrecovni operaci vicepolohového

pracovniho stroje

Vynélez se tyké zeifzeni{ pro kontrolovenou pomocnou nebo pracovni operaci vice-
polohového pracovniho stroje, ktery v &éstli pracovnich poloh zajistuje dvoji upnutsf
polotovarua v ostatnich pracovnich polohdch se druhé upnutf autometicky uvolni, &im¥
jsou umo¥n&ny i operace nea mist¥, kde druhé upnutil v predchozi fézi bylo.

Ve vyrob& elektrotechnické keramiky pi'i obrébéni vyliskd z plastické keramické
hmoty je t¥ebe stabilitu obrdb&ného kusu zejistit vhodnym upnutim. Zpravidla se to
realizuje oboustrannym upnutim za &ela vylisku. U podp&rnych izolétorld je jedno
upnut{ reslizovéno trnem, na ktery je vylisek nasazen predtvarovenou dutinou a je
zachovdno p#i viech operacich na stroji. Upnutf z druhé strany je viek t¥eba v néktergch
fézich uvolnit, aby nepiekdZelo provédéni opersci nesazovénif, dolisovénf na trn,
obrdb¥ni hornfho &ela a snimén{. Na hornim Zele u podpérnych izoldtord je osovym
posuvem tvarovactho no¥e obrébé&na plocha ¢ela s dutinou. P¥i obrébdn{ ne mechanickém
kruhu je vflisek nasazen na trn vietene e horni upinaci ze¥izeni Je rulné prestavovénc
pro operace bodnfho obr4béni a v druhé poloze je upinaci zaFizeni vyménéno‘za svislé
vedenf & tverovacim noZem, kterym je obrobeno &elo s dutinou. Mezipoloha je vyuZivént
pro nasezovén{ a sniménf., U polosutomatickych obréb¥cich strojd na izolédtory v tuzemsku,
ani v zehrani¥f se dosud nevyskytuje upfnaci zaffzenf, které by automaticky umoZnovelo
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précovni postup, Jjeko vySe zmindny mechenicky kruh, sle vesm&s se pou%ivd oboustranného
" trvalého upnutf. Obrébdni Zela vylisku Je proto nutno provéddt dalsim strojem.

Uvedeny nedostatek odstraiuje za¥izen{ pro kontrolovanou pomocnou nebo pracovni
operaci vicepolohového pracovniho stroje podle vyndlezu, jeho¥ podstata spodfivd v tom,
Ze ovlédacl mechanismus Ustroji{ horntho upindn{ je zapojen na elektrické Fidiedf
za¥{zeni pro volitelné a automatické upnuti a uvolndnf &4sti polotoveri bshem pracovni-
ho cyklu a je ovlédédn silovymi vdlci, napojenymi pi¥es impulzni rozvadd&e na privoed
tlakového média, s vyhodou tlakového vzduchu peraleln& k¥f¥ov& & protichidnou funkeif,
p¥ifem? elektrické ¥fdicf za¥fzeni obsshuje kontrolnf obvod sprévné polohy pohyblivgch
84stf dstrojd horntho upinéni za U¥elem prevence JjeJjich kolize se statickymi &dstmi
stroje, zejménas pracovnimi nédstroji, sestévajicf ze segmentového krouﬁku koncovych
spinald, propojenych s pfisludnymi segmenty tohoto krouZku s pomocf diod, prifem?
ste jnosmérny obvod Je urden nejméné& Jednou dvojici kartdsd. »

Ustroj{ horntho upfnénf lze provést Jeko zdvojené paralelagremy, zskondené pfidr¥nymi
vieténky a elektrické ¥idic{ zaPizeni pro automatické ovldddnf tohoto ustroji lze
realizovat civkemi impulznfch rozved&dl, zspojenymi mezi nepferusovany sbdraci kroufek
a piisludny segment d&leného krouZku,

Vyhody a klady pfedmétu vyndlezu oproti dosavadnimu stavu techniky spoéiv;ji v
v tom, Ze je docf{leno U¥inného upnut{ hornfch &dsti vyliskl b¥hem t&ch operaci, kdy .
horni upnuti je z technologického divodu nutné s nsopak uvolndnf v té pracovni fézi,
kdy vylisek prechézi{ b&hem krokového pohybu otodného stolu do polohy, kdy Jeho &elo,
pfipadné oteviend dutine musi byt pfistupné pro pracovni néstroje. Vynédlezem Jje
vyFedena plynulost obrdb&ciho cyklu, ponéved? ustroJjf horhiho upinénf pracuje sutomatic-
ky, pritem¥ jeho kontrolni obvod stdle streZi sprdvnou polohu pohyblivych Zédsti
upinactho dstrojf a v p¥ipedé chybného chodu, jeko je zpo¥d&nf ustroj{ hornfho upinéni
nebo jind porucha v pribshu pracovnfho cyklu, automaticky zastavi chod pracovntho
stolu, takZe Jje vyloulene kolize pohyblivych &ésti Ustrojf hornfho upindni se staticky-
mi ddstmi stroje a tim je vyloudeno i jeho pokozeni.
ReSenim zePizent podle vynélézu Je odstrenéno dosavadni manudlni provddéni Zdsti
operaci, pF¥ipadn& pouZiti dasl3ftho stroje, ¥im¥ je zvysena produktivita vyroby ne jméns
stoprocentné pi¥i dodr¥feni technologického postupu obrdbdnif, co¥ prindsdf pifznivé
vysledky 1 ve zvydeni jakosti vyrobkd. Je tim odstrahéno i dosavedni ru¥nf dotledovént
v§lisku ne trn, JjeZ Je provedenp mechanickym dolisovénim, p¥idem¥ je ulehdeno i
sniméni vyrobkid,

Zarizeni pro kontrolovenou pomocnou nebo pracovni operaci vicepolohového pracovni-
ho stroje podle vynélezu je zndzorn&no na piipojenych vykresech, kde obr. 1 piedstavuje
pohled na zarizeni stroje v ndryse a pldoryse se zndzornd¥nim jednotlivych pracovnich

poloh na pracovnim stole, Jim¥ odpovidd i pFisludné upnutf nebo uvolndni dstroji
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hornftho upinénf b&hem pracovnfho cyklu aobr. 2: zndzorhuje v detailu schematicky
autometickou funkci Ysirojf hornfho upindni vietné& jeho pohyblivych g4stl e elektrické-
ho #idictho zeifizenf s kontrolnim obvodem. ‘

Na zékledové desce 9 je uloZeno vice svialych nosnych sloupkﬁ';hq, spoJjenych
v horni &é4sti trubkovou konstrukel 1l. V zdkladové desce 9 a trubkové komstrukel 11
Je uloZen rotefn& vertikdlni h¥fdel 12, nesoucf otodny pracovni stil 13, na ndm¥ Je
ne krufniei umf{stdno osm vieten 14 pro nasszent opracovévanych kusi. Vitetena 14 jsou
pohén&na frikd&nim prevodem 15 od elekromotord 16, jeZ jsou v 'pf‘isluénych‘ pracovnich
polohéch kyvn¥ ulo¥eny na nosnych sloupefch 10. Do zébdru jsou p¥itlalovény neznézorné-
nymi p¥imoderymi hydromotory. Krokovy chod oto&ného pracovniho stolu 13 je proveden
pohonnym mechanismem 17, v soutinnosti s indexovacim zaiizenim 18. Na h¥ifdeli 12 Je
v trovni nad vieteny 14 wloZeno dstroji 19 hornfho upindnf polotoveru, JeZ sestdvéd
z osmi zdvojenfch peralelograml 20, zskondenych p¥f{drinymi vieténky 20a, kterd v pra-
covni fézi hornfho upnutf dosednou na hornf &elo opracovévaného kusu. Zdvojené parale-
logramy 20 jsou mechanicky spojeny s pneumatickymi vélei 27, které provédd ji pohyby
remen paralelogramd 20 do prisludné upinac{ nebo nepracovni polohy. Za Udelem zjedno-
duseni nastavitelného ¥{izeni ,jednotiivych f4z1 pracovnfhio cyklu Jjsou protilehle
usporédaené pneumatické vélce 27 paraleiogramﬁ 20 spojeny pPes impulzni rozved&Z 28
paralelnd k¥f¥ov&, co’ mé za nésledek opainé pracovni funkce protilehlych pneumatickych
véled 27. Ri{zent pneumatického ovléddnf Ustroji 19 hornfho upinéni je provedéno pies
impulznf rozvead&fe 28 nastaviteln¥ e sutomaticky pomoci elektrického zaffzeni 21 (viz
obr. 2), které je ulofeno na h¥fdeli 12, pohdn&jicim otolny pracovni stil 13.
Elektrické rfdici zsiizeni 21 Je vytvoieno jako nepierudovany sb¥raci krouZek 2la a
d¥leny kroufek 21b, mezi n¥¥ jsou p¥ipojeny civky Z ls, 2.1b, Z 2a, 2 2b, Z 3a, Z_J3b,
Z 48, Z 4b, impulznich rozved¥¥d 28. Rfdict napdti do elektrického ¥{dictho ze¥izeni
21 je pP¥ivéd¥no kertd¥i D1 e D2.
K elektrickému Ffdicimu zaFizeni 21 Jje p¥ipojen kontrolnf obvod pro kontrolu sprévné
polohy pohyblivych &4sti dstroji 19 horntho up:(nénf, Jmenovité zdvoJjenych perslelogra-
md 20. Kontroln{ obved (viz obr. 2) sestévéd ze segmentového krou’ku 2lc, uspofédeného
v celek & neprerudovanym sbiracim kroutkem 2la a d&lenym kroufkem 21b elektrického
f1dictho zs¥izeni 21, do ndho% je privdd&no nap¥t{ kert4¥i D3 a D4. S lamelami segmen-
tového kroutku 2lc kontrolntho obvodu jsou propojeny koncové spinale Kl af KS, které
signalizujf, ¥e ustrojf 19 hornfho upinéni mé zdvojené paralelogramy 20 nastaveny do
sprévné polohy s ohledevm ne probfhajici f£4ze pracovniho cyklu stroje. Do kontrolniho
obvodu jsou ddle vloZeny diody Ul a% U8, které umo¥nujf, ¥e stejnosmdrné nap¥tf, .
ptivédé&né kladnym pélem ne kert4¥ D3 miZe projit k dslZimu kertédl D4, mezi nimi¥
Jje kontrolni okruh uzavien, jen cestou proti sméru hodinovych ru¥ifek v. ptipedd, Ze
jsou sepnuty prisludné koncové spinale Kl a% K8, které se v této cest& nachédze ji.
V pracovnt poloze podle obr. 2 je to cesta K7, UZ, K8, US, K, UL, a X2, U2. Kontrolnt
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obvod mi%e byt uzevien i mezi del¥fmi dvojicemi kertédd v seriovém propojent.

Kontrolnf obvod je funkin¥ propojen se spinalem pohonného mechanismu otodného pracovni-
ho stolu, esby v pripedd, Ze dojde ke kolizn{ situaci, kdy v disledku vadné funkce
vstro Jf 19 hornfho upindni hrozi st¥et pohyblivych Eéstf tohoto Ustrojf, Jmenoviti
peralelogramd 20 se statickymi ¥dstmi stroje, zejména s obrdbcimi nédstroji 23, 23,
automaticky byl vypnut chod oto¥ného pracovniho stolu 13.

Na nosngch sloupcich 10 Jjsou ulofeny pracovni néstroje 23, 24 a 25 pro obréb3ni vyliskd,
Pro odstranovdni odpadnfho materidlu, vzniklého p¥i tverovéni, je stroj opatien

odvodem odpadu 22. |

Funkce zaifzenf podle vynédlezu bZhem pracovniho cyklu probihd v osmi pracovnicﬁ
polohdch nésledovn®: v poloze 1 dochézf k nasazeni vylisku na trn vietene 14, v poloze
2 se provédi dolisovédni vylisku na trn vietene 14, v poloze 3 dochézi k obrobeni
vélcového povrchu tzv. prerovnédnim, kdy pracovni nd% koné svisly posuv, Vv polohéch

.4 o% 6 se provédi obrib&ni rotadnfho povrchu vylisku tvarovymi noZi s vodorovnym
posuvem, piidem¥ v t&chto polohdch se nssazuje vice pracovnich Jjednotek podle kon-
krétntho tveru izolédtoru, polohy 6 Jje déle poufivéno té% p¥i opracovéni podpérnych
izoldtord s vn&J3im tmelenim pro vytladeni vroubkovéni u konce izolétoru, v poloze 7T
dochézf k obrdbdni horntho Zela izoldtoru s dutinou 2 tvarovy ni¥ kond svisly posuv
v ose obrobku a v poloze 8, kterd jJe v pracovnim cyklu zévérednou, dojde k ruénimu
zeamyt{ a spodnimu od#{znut{ kusu za rotace, zastaveni rotace vietena a uvolndni
vylisku ze pomoci d&leného trnu a sejmuti kusu ze stroje.

P#1 krokovém pohybﬁ pracovnfho stolu 13 proti sméru hodinovyeh ru¥idek je mezi
pracovnimi'polohémi 2 a 3 v Yrovnl p¥imky podén pFislusnym segmentem d¥leného krouZku
21D elektrického ¥idiefho zeffzenf 2L povel k upnut{, k némuk dochdz{ v énlu elfa.

v disledku paraleln¥ kii¥ového propojenf protilehlych pneunmat ickych véled 27 pres
ptisludny impulzni rozved¥¥ 28 dochézi soudasné na protilehlé strand zdvojenych
parelelogremi k opa&né funkeci, t.J. k uvolndnf horntho upnuti., B¥hem horntho upnuti
Jsou provéddny ty operace, které jsou jen za oboustrenného upauti proveditelné, Jako
je bodni opracovéni vn¥j8fho povrchu vyliskd, zatimeco v mistech uvolnéni upnutf lze
provédét soutasnd operace na hornich Zelech a v dutin& vylisku. V pracovnich polohéch
3 ef 6, které se nachézejf v vhlu beta, je obrobek oboustrenn¥ upnut se stejnym
ddsledkem, jek Ji%¥ uvedeno wy#e. Uvolndni horniho upnuti probhne déle v thlu gamme,
v ném¥ Je zahrnuta i rezerva pro men3f nepiesnosti v synchronizaci chodu. V dhln

delte, obsshujicim pracovni polohy 7 aZ 2 dochéz{ ke kontrole funkce dstroJf 19
horniho upindni. V udhlu epsilon Je zahrnut predstih skonfenf kontroly pied deldim
povelem k upnuti. Rizenf funkce upinénf lze odvodit od vzéjemného pohybu rotujicich
gdst{ stroje, jJmenovit¥ pohonného mechenismu otoZného pracovn{ho stolu 13 i za
G%elem vicendsobného opakovdni vyrobnfho cyklu. Kontrolntho obvodu elekirického
¥{dictho ze¥fzen{ 21 lze vyu%it i pro p¥fpady, kdy je ti¥eba mit ov&ifené exponované
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funkece Hstrojf 19 horntho upindnf, Vhodn& umisténymi koncovymi spinedi Kl a% K8 lze
registrovat Jednotlivéd upnutf{ a ziskat souhrnnou informeci o tom, fe v poti¥ebném
dseku je upnut{ provedeno. Z uvedeného je ziejmé, %e pomoci elektrického rfdictho
za¥fzenf 21 a Jjeho kontrolnftho obvodu Jje moZno vyrobni cykly modifikovat podle pFedem
stanoveného programu, Tel lze 1 provést zdm&nu upinaci operace za pracovni, napf.‘
v pripedd, Ze>prislu§né pracovni operace Jje Zasové nérod&néjs{, nefli operace ostatni,
Z toho divodu lze vybavit pFisludnym pracovnim nédstrojem a ovlddacim zaffzenim ka%dé
misto uloZeni ﬁolotovaru na otodném pracovnim stole 13.
Kontrolntho obvodu miZ%e byt navic vyuZito nejen k prevenci kolize pohyblivych &dstf
dstrojf 19 horntho upfnant s pracovnimi néstroji stroje, nybrZ i k prevenci kolize
néstrojﬁ,‘précujicich autonomns se zdkladnimi pracovnimi néstroji, pokud tyto zasshujf
do tého%¥ pracovniho prostoru. ) -
Zefizen{ pro kontrolovanou pomocnou nebo pracovni operaci vicepolohovéiro pracovni-~
ho stroje podle vyndlezu lze vyuZit vzhledem k Jjeho univerzélni funkci pfi obrédbéni
u obdobnfch obrdbdcich strojd v kovoprimyslu a v deldich oblastech vyroby.
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4

PREDMET VINAKLEGZU

Za¥izeni pro kontrolovanou pomocnou nebo pracovni operaci vicepolohového pracovniho
stroje s dvoJjim upnutim polotovaru, zejména pro jeho tvarovédnf z plastické keremické
hmoty, vytvoiené z nosného rdmu na zdkladové desce, z pracovntho otoéného stolu

8 krokovym pohybem, z pohonného a pracovntho mechenismu, vyzneéujicf se tim, Ze
ovlédacf mechenismus dstrdji (19) horntho upinéni je zapojen ns elektrické ¥idicf
zéi‘-izeni (21) pro volitelné a sutomatické upnutfi a uvolnéni Zdsti polotoverd a Je
ovliadatelny silovymi véleci (27), nepojenymi pfeé impulzni rozved&de (28) ma piivod
tlakového médie, s vfhodou tlekového vzduchu»pafaielné k¥{%ové s protichddnou
funkei, pPi¥em¥ elektrické rifdici zaiizeni (21) obsshuje kontrolnf obvod sprévné
polohy pohyblivyeh ustrojf (19) horniho upinéni pro prevenci jejich kolize se
statickymi 6éstm1'stroje, zejména 8 pracovnimi ndstroji (23, 25), sestévajfef ze
segmentového kroufku (2lc) e koncovych spinedt (K 1 - K 8), propojenych s prislui-
nymi segmenty tohoto larou¥ku s pomoef died (U 1 - U 8), piifem? stejnosmdrny obvod
Je vytvoren nejmén& Jednou dvojici kertddd (D3 a D4).

Za¥izent podle bodu 1, vyznalujicf se tim, e Ustrojf (19) hornfho upinéni sestévé
ze zdvojenych paraielogremt (20), zekondenych prfdrZnymi vieténky (20a).

Zetizeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, %e elektrické Ffdiecf ze¥fzeni (21) bro
autometické ovléddni dstroj{ (19) horntho upinédnf je provedeno civkemi (Z la, Z 1b,
% 28, Z 2b, 2 38, Z 3b, Z 4a, Z 4b) impulznich rozved¥&d (28), zapojenymi mezi
nepi¥erusovany sb&raci krou¥ek (21ls) e prfsludny segment d&leného krou¥ku (21b),
pridem? p¥fvod napdt{ na tyto kroufky je proveden ne jmén& jednou dvojicf kartddd
(D1 aD2),

2 vykresy
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