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Vynédlez se tyka& mechanického samoupi-
-naciho zaPfizenl pro prendaieni pfedmétd pri-
zplisobenych nebo zpfisohilych upnuti, a to
typu palet, kontejnerd, ko3, cbhald, nadsb
i vyrobkll, pledeviim pak pro zakldddni a
vyjimani pfedmétd uvedenych typl z hilu-
bokych dutin za ufelem techuologii povr-
chovych tprav vyrobkd 1 potfeb mechani-
zace a automatizace dalSich technologii v
primyslu a dopravd.

Zndma a pouZivand upinaci zafizeni pred-
méti v hlubokych duilindch jsou bud cha-
raktern pasivnich mechanickych upinadel,
nebo aktivnich upinadel, tj. fizenych a ovla-
danych.

U pasivnich mechanickych upinade! uno-
sit¢ upinadla viasitnim pohybem podiede a
nasmeéruje upineci prvky proti upinacim plo-
cham prenadeného predmétu, piipadné ob-
sluha ru¢né tyto prvky nazsméruje, a pony-
bem ve sméru vyjiméni & zakladani upne
nebo vypne pfeniSeny pfedmét. Aktivni upi-
naci zafizeni majl upinaci prvky a &leny
ovlddané bud Cist® mechanicky od naraZek,
klindl, zvratnych pdk, pruZin atd., nebo json
ovladdny pomocnou emergii hydraulickou,
pneumatickou, elektromagnetickou a upinaji
i uvoliluji pfedmsty piimo ve sméru upind-
ni. Nevyhodou pasivnich mechanickych upi-
nadel .v hlubokych dutindch je predevSim

232823

2

nutnost pohybu celého nosife do sméru
upnuti, coZ vyZaduje a pfedstavuje dostated-
nou tuhost vlastniho nosife i jeho uloZeni
z dbvodii vylouteni nebezpedi rozkmitani
celé soustavy, pcifebny manipulaéni pro-
stor, ztratu technologického &asu p¥idavny-
mi upinacimi pohyby. Nevyhodou aktivnich
upinacich zafizeni s pomocnym pFidavnym
zalizenfm je predeviim mutnost zdroje mé-
dia, rozvodu ovlddaciho média a silového
ovligdaciho ¢lenu, resp. pracovniho stroje.
Znamé aktivni gist® mechanickd samoupina-
ci zatizent wyZadujl nardZicovy systém, jeho
sefizovami a fidrZbu.

VySe uvedené nedostatky a nevyhody od-
strafiuje mechanickeé s pinaci zatrizeni
pro piendieni predméti podle vyndlezu, je-
hoZ podstata spofivd v tom, %e v nosné kon-
strukci zaFizeni jsou suvng uloZeny odpruZe-
né sané opatfend dorazovymi plochami a
kulisovymi dréZzkemi. San& jsou pfes ndkru-
Zek zapadky spejeny se zapadkou axidlntho
rohatkového meshanizmu, jo¥ je tvo¥en hor-
ni a spodni Atk spojenymi s
nosnou konstrukel V ose vohatek se pohy-
buje vélcova zdpadke s kolikem, ktery p¥i
pohybu sami nahoru a dolf pootodi na mé-
béZnych Sroubovych plochdch rohatek zé4-
padkou o jednu zubovou roztef rohatek,
¢imZ se sané ustavi v poloze odpovidajici
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hloubce zubové mezery spodni rchatky. Po-
get zubt a zubovych mezer horni i dolini z4-
padky je zpravidla sudy, pfiCemZ horni ro-
hatka ma stadlou hloubku zubovych mezer,
spodni rohatka mé st¥idavé hlubokou a mé&l-
kou zubovou mezeru. Rozdil téchto hloubek
predstavuje uZiteiny pracovni zdvih sani.
Rohatky jsou proti sobé vzdjemné pootoce-
ny o polovinu roztete zubil, pfi¢emZ ngbsz-
né 3roubové plochy zubl jednotlivych roha-
tek maji opatny smys! vinuti. Do kulisovych
dré¥ek pohybujicich se sani zapadd palec
kyvné paky, otofné uloZené na cCepu, ktery
je pevné spojeny s nosnou konstrukci. Kyv-
nd péka je na druhém rameni opatfena po-
hybovou drdZkou, do niZ zapadd. unéaSeci
gep suvného upinaciho €&lenu, ¢imZ se pfi
suvném pohybu sani vysouvé a zasouva upi-
naci &len. Vytvarovdnim kyvné péky do po-
doby hdku nebo drapdku na rameni pohybo-
vé drédZky je moZné upinat pFimo kyvnou
pakou. ProdlouZenim zdpadky za mékruZek
a pripojenim upinaci patky je téZ moZno p¥i-
mo upinat pfedméty.

Zatizeni podle vynalezu upind i uvoliiuje
pFedméty bez pfFidavnych pomocnych zafi-
zeni a energii, bez upinacich fasovych ztrat.
Zafizeni umoZiiuje zjednoduSeni programf
u programovatelnych nosi¢t ve fazi upinani
a uvoliiovani ze t¥l krokdl programu na dva
aZ jeden krok programu. Zafizeni umoZiiu-
je upindni a uvoliiovédni predmétl nejen v
libovolné poloze ve sméru upinéni, ale tak-
téZ i ve vice upinacich smérech u jednoho
konkrétniho dopravniho stroje, ¢imZ spliiu-
je podminky pro pouZiti na prostorové pra-
cujicich manipuldtorech a robotech. Pfed-
nosti zafizeni oproti nardZkovym systémim
upinacich zaFizeni je skuteZnost, Ze k upnu-
ti miZe dojit aZ po ohmatédni upinaciho p¥ed-
métu; ¢imZ je zarufeno spolehlivé upnuti
bez ohledu na vyrobni tolerance nebo pii-
méfFené deformace upinanych pFedmsté. Ri-
dici rohatkovy mechanismus upinaciho za-
fizeni umoZiivje ¢isté mechanicky mapro-
gramovat jednoduché funkce zafizeni, tak-
Ze 1ze upinat nap¥iklad vice druhl rozmeéro-
vé a tvarové podobnych predmétd v jedi-
ném pracovnim cyklu. Zafizeni podle vyné-
lezu umoZiiuje prostfednictvim nédbéZnych
ploch a hran nosné konstrukce zafizeni pii
pot¥ebné tuhosti nosife navedeni upinaného
pfedmétu do upinaci polohy, ¢imZ je zabez-
pecdeno spolehlivé upnuti pod hladinami par
¢i kapalin. Pfednosti zafizeni je volitelnd
poloha dorazovych ploch, nebot jako doraz
miiZe slouZit libovolné misto privrdacené plo-
chy sani ve sméru upindni. Pro vylou&eni
pfipadného vzpiifeni sani i sniZeni silového
plisobeni na loZe lze k sanim pFipojit samo-
statny vykyvny doraz s jednim nebo dvEma
stupni volnosti, tedy rotatni nebo kulovou
dvojici. Prfednosti zaFizeni podle vyndlezu
je skutefnost, Ze ¥idici rohatkovy mecha-
nismus neni naméhan od silového plisobeni
prendSenych predmétd v kterékoliv. poloze.

Na priloZeném vykrese obr. 1 je schema-

4

ticky v Pezu zndzornéno samoupinaci zaii-
zeni podle vyndlezu v provedeni vysuvnych
upinacich ¢lenli. Na vykresech obr. 2, obr.
3, obr. 4 jsou schematicky v Fezech znézor-
nény dalsi varianty provedeni samoupinaci-
ho zafizeni podle vynéalezu. Na vykrese obr.

‘5 jsou zndzormé&ny pfiklady moZn§ych typlh

upinanych pFedmét, kde tunymi d&arami
jsou znézorn&ny upinaci plochy a hrany,
¢arkovanou ¢arou upinaci ¢leny.

Mechanické samoupinaci za¥izeni pro pfe
néseni predmétii podle vynédlezu se k mosii
13 pevné pfipojuje prostfednictvim nosné
konstrukce 1, pfifemZ nosifem 13 miiZe byt
rameno nebo tubus dopravniho stroje, pii-
padn8 suport obrébéciho stroje apod. s pii-
mofare vratnym upinacim pohybem. PoZa-
dovanou funkci zafizeni zabezpeéuje Fidici
axidlni rohatkovy mechanismus tvoFfeny
spodni rohatkou 5 a horni rohatkou 6 obg&-
ma pevné spojenymi s nosnou konstrukci 1
a dale zdpadkou 4 s kolikem 7, sanémi 2
odpruZenymi vratnou pruZinou 12 a suvné
uloZenymi v loZi 9. Spodni rohatka 5 i horni
rohatka 6 maji stejny pocet zubl a zubovych
mezer. Horni rohatka 6 slouZi jako pPesuv-
ny, resp. krokovaci ¢len a md pravidelné
zuby a stdlou hloubku zubovych mezer.
Spodni rohatka 5 predstavuje programovaci
prvek a mé pravidelné zuby, avdak promén-
livou hloubku zubovych mezer. Pro bé&Zné
potfeby upinéni, tj. bez vybéru soudédsti da-
né sloZitéjSim programem, mé mpravidelns
prostfidanu mélkou a hlubokou zubovou me-
zeru, pri€emZ rozdil obou hloubek zubovych
mezer predstavuje uZiteny pracovni zdvih
upinaciho zafizeni. Z vySe uvedeného je
zifejmé, Ze pro bé&Zné upinaci pochody maji
spodni rohatka 5 i hornirohatka 6 sudy po-
Cet zubli a zubovych mezer. Hibetnl ndbdz-
né plochy maji opatny smysl vinuti pro po-
uZity par rohatek. V nosné konstrukci 1
jsou rohatky 5, 6 proti sob& nehybné uloZe-
ny zubovymi mezerami vzdjemné& pootole-
nymi o poloviéni rozteny thel zubovych
mezer. Stfedové ob&ma rohatkdm je pohyb-
livé uloZena zédpadka 4 s kolikem 7, ktery
se p¥i upinédni nebo uvolilovani pohybuje po
funk¢nich plochach zubli a zubovych mezer,
pfitemZ pfi jednom pracovnim dvojzdvihu
pootodi zdpadkou 4 o jednu zubovou roztet.
NékruZek 20 axidlné spojuje a pFitom wmoZ-
fuje otaddeni zapadky 4 v sanich 2, £imZ se
s&né 2 po jednotlivych krocich st¥idavé usta-
wvuji v loZi 9 v dolni upinaci poloze nebo
uvoliiovaci poloze horni, coZ v libovolné po-
loze celého zafizeni zajiStuje vratnd pruZi-
na 12. :

Na vykrese obr. 1 jsou s&n& 2 opatfeny
kulisovou drazkou 16 a dorazem 11, kterym
sdné& 2 dosedaji na opérné plochy upinané-
ho predmétu 19. V kulisové dréaZce 16 je
pohyblivé vsazen palec 15 kyvné péky 8
ototné uloZené na pevném Cepu 14 nosné
konstrukce 1. V druhém rameni kyvné pé-
ky 3 je zhotovend pohybova dréZka 18, do
niZz zapadad unéSeci Cep 17 pevné spojeny
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s upinacim ¢&lenem 8 suvné uloZenym ve ve-
deni 10 nosné konstrukce 1.

Nosi¢ 13 pohybujici se ve sméru upinéni
navede pres nah&Zné plochy nosné konstruk-
ce 1 prfedmét 16 a po dosedauti dorazu 11
na opérné plochy upinaciho predmétu 19
pfekondvd vratnou pruZinu 12. S4né 2 se

z hornl uvoliiovaci polohy posouvaiji v loZi

9 proti sméru upindni, &imZ s sebou unéasejl
pfes néakruZek 208 zdpadku 4 i upinaci &len
8, a to p¥es kyvnou pédku 3, palec 15 a uné-
Seci Sep 17. Dosdhne-li zdpadka 4 horni pre-
kldpéci polohy, kde na 3roubovych nébéz-
nych hibetnich plochdch horni rohatky 6
pootodi kolik 7 zdpadkou 4 o polovinu roz-
te€ného nhlu zubov§ch mezer, pfeda zépad-
ka 4 svym prodlouZenym hornim koncem
impuls nebo signél k reverzaci noside 13
prostfednicivim koncového spinale, Soupét-
ka €¢i jiného ovlddaciho prvku. PF¥i pohybu
nosife 13 od upinaného piedmétu 1% pohy-
buje vratnd pruZina 12 san®mi 2 opét proti
pohybu mosi¢e 13 a unddi s sebou zapadku
4, pritemZ kolik 7 na ndh&Znfych hibetnich
Sroubovych plochach zubll spodni rohatky 3
poototi zdpadkou 4 o drithou polovinu roz-
tefného Ghlu zubovych mezer. Kolik 7 se
pohybuje hlubokou zubcvou mezerou, CimZ
sdné 2 posouvajici se gZ do spodni upinaci
polohy, vysouvaji do nosné polohy upinaci
¢len 8. Funkce uvoliiovani predmé&tu 19 pro-
bihd principidlné shodnmym zofischem jako
funkce upindni. Dosedéani derazu 11 na opér-
né plochy predmétu 1% je mékké a dané
tuhosti vratné pruZiny 12, pfi¢emZ doraz 1ii
pfi upindni i uwvolilovani plni funkci pfidr-
Zovafe a zabrariuje rozhoupédni predmé&tu 19.
Prevodovy pomér mezi uZitelnym pracov-
nim zdvihem sani 2 a uZitenym posuvem
upinaciho ¢lenu 8 je dan volbou poméru ra-
men kyvné péky 3. Zatfizeni podle vykresu
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obr. 1 je pouze pfikladné a umoZituje upi-
nani zevnitf i z vnéjsku.

Na vykrese obr. 2 je zndzornéna druhé
varianta provedeni samoupinaciho zafizeni
podle vyndlezu, umoZiiujici taktéZ upinani
pledmétt 1% zevnit¥ i z vnéjSku, jak je na-
znateno z jedné a druhé strany osy zafizeni.
Vytvarovdnim kyvné pédky 3 do podoby héa-
ku nebo drapédku tato plni funkci upinaciho
Clenu, C¢imZ je moZné vypustit ze zafizeni
upinaci €len & s undSecim Cepem 17, vedeni
1% i pohybovou drdZku 18 kyvné pédky 3.
Funkce zbyvajicich &4sti samoupinacich za-
Fizeni zlistdvd nezménéna a upinaci pohyb
je kyvny.

Na vykrese obr. 3 je zndzornéna t¥eti vari-
anta provedeni samoupinaciho zafizeni podle
vyndlezu umoZiiujici upindni predmétd 19
zevaitl, na vykrese obr. 4 je tiéeti varianta pro-
vedeni pro upinani pfedmétd 18 z vné&jSku.
FrodlouZenim zdpadky 4 za ndkruZek 20 a
jejim vytvarovdnim do podoby patky 21 tato
pini funkci upinaciho &lenu. Upinaci pohyb
je rotafni preruSocvany. Ze za¥izeni podle
vyndlezu je moZué vypustit upinaci Clem 8
s undsSecim Cepem 17, vedeni 10, kyvnou pé-
ku 3 s pohybliveu drazkou 18 a palcem 15,
kulisovou drazku 16. Funkce zbyvajicich
gasti zlistdva nezmé&néna. Doraz 11 v prove-
deni podle obr. 4 mé tvar hrotu nebo €ogky
a je umistén v ose zdpadky 4.

ZaFizenl podle vyndlezu jsou pouze pii-
kladnd a lze je vyhodné& vyuZit p¥i mamipu-
laci s pfedméty a zboZim, pFfedevSim v hlu-
bokych dutindch, jako jsou vany, néadrze,
vaginy, kontejnery, regdly. Uplatnéni mo-
hou nalézt pFi paletizaci, v technologiich
povrchovych tprav, jako jsou mé&eni, od-
maStovani, galvanické pokoveni, ale i pFi
zaklddéani obrobkili do obrédbécich stroji.

PREDMET VYNALEZU

1. Mechanické samoupinaci zafizeni pro
pfené&Seni pfedmétd vyznaCené tim, Ze je
tvofené nosnou konstrukei (1) opatfencu
sandmi (2]} posuvnymi v loZi (9) axidinim
rohatkovym mechanismem sklddajicim se z
pevné uloZené spodni axidlni rohatky [5)
sudého pod¢tu zubll i zubovych mezer, z nichZ
kaZzda suda zubovd mezera je o ¢inny zdvih
sani (2) odpruZenych vratnou pruZinou (12)
hlubSi neZ zubovad mezera lichd a z pevné
uloZené horni avidlni rohatky (6) stejného
poctu zubd jako spodni rohatka (5), aviak
pravidelnych zubovych mezer s opatnym
smyslem vinuti h¥betnich nébéZnych Srou-
bovych ploch zubli a pootcdené polohové ¢
polovinu roztetného dhlu zubovych mezer,
pritemZ soustiedné k spodni rohatce (5) i
horni rohatce (6) je suvné i ototnd uloZena

zdpadka (4) s kolikem (7], kterd je ototné
vloZena a o0sové spojena nadkruZkem (20) se
sanémi (2) opatfenymi dorazem (11) a ku-
lisovou drazkou (16), do niZ zapad4 palec
(16) otoCné& uloZené kyvné pdky (3) na pev-
vném ¢epu (14) nosné konstrukce (1) a v je-
jimZ druhém rameni je zhotovena pohybova
draZzka (18) pro undSeci ¢ep (17) upinaciho
Clenu (8) suvné uloZeného ve vedeni (10)
nosné konstrukce (1).

2. Zarizeni podle bodu 1 vyznafené tim,
Ze upinacim c¢lenem (8) je kyvna péka (3)
tvaru héku nebo drapéku.

3. ZaFizeni podle bodu 1 vyznafené tim,
Ze upinacim &lenem (8) je zipadka (4),
prodlouZend za ndkruZek (20) a ukonéend
patkou (21].

5 listh vykresi




232823

— g
\\\\\\\\\\\\\_>—] 4
Il
N
\ .
. _
N !
E/ 3
|
N
N
N '
— : 13
Y KT 2
| N ner
oo o0-0—¢ —

.-’/“'
— = ‘
“/l .
A off N T
X e i35 / —
— _ 3 > h
i 2 . — \..
. e e TN
i :ﬁ,. - ’3 3
~ e

e ems

S ANRNN
7 B '

2Lt
/// ;
| !
o

///////?/////—/
L




232823

ANEIANEAN

VOSSN EAES N \\\\\\\\\\\
%
LA \ /]
% “ A
o L/
g L %
% L/ %
\\\IQI/ \ \
Y. 4 “ /1
v L/ 2
§ % g
T 4
\ y
AJY]
\ %

2

Obr.




232823

AV




232823

G ™ o =+ K m,./_.ﬂ
L
sl

| AV hlwu.l.HH.

. |
e, 0
iy Q Wﬁ

€ / / |

T \/\\ { i
e

o
Y <y Mﬂ =2



232823

1
Y
A4
i
L i
T
BN

\r—‘\
y !
i
S
i
R

Severografia, m, p., zévod 7, Most Cona 2,40 Kis



	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

