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Vyndlez sa tyka jednotky zdkladnych po-
hybov pre stavbu vysokovykonnych auto-
matickych montaZnych zariadeni, ktoré po- -
zostdva z jednotkového hriadela pohonovej
krokovacej jednotky, ktory je spojeny pre-
vodom s vafkovym hriadeliom opatrenym na
obidvoch koncoch ktukami, v ktorych st u-
lcZené €apy. Na Capoch si uloZené ojnice s
ojni¢nymi capmi vpevnenymi v zdvihdkoch
vertikalnych suportovych nosnikov nosnych
ty€i. Na nosnych tyfiach st prostrednic-
tvom flexibilnych drZiakov, pozostdvajicich
7 flexibilnych dosiek s posuvne uloZenymi
ramenami opatrenymi gulovym klbom, u-
pevnené technologické zariadenia. V inom
pripade je vaCkovy hriadel opatreny oboj-
strannymi vackami koreSpondujlicimi so
zdvihdkmi vertikdlneho suportu. Vackovy
hriadel je opatreny vatkami koreSponduji-
cimi s pakami opatrenymi zdvesom a vad-
kami koreSpondujicimi s pdkami otolne u-
loZenymi v telese. Na hriadeli krokovacej
jednotky je uloZend prestavitelnd objimka
opatrend programovym kottfom koreSpon-
dujacim s optickym vysielatom a snimaom
uloZenymi vo vysuvnom drZiaku.
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Vynédlez sa tyka rieSenia jednotky zéklad-
nych pohybov pre stavbu vysokovykonnych
montdZnych riadeni.

V podnikoch elektrotechnického a stro-
jarskeho priemyslu sa vyskytuji jednodu-
ché vyrobky alebo skupiny zloZitejsich vy-
robkov s pottom suciastok dve aZ desat vy-
rédbané v rotnych objemoch pét aZ niekol-
ko sto milionov kusov, vhodné pre automa-

tizdcin montdZe. MontdZ takychto vyrob- -

kov si vyZaduje montdZne zariadenia s vy-
sokou pracovnou frekvenciou. Doteraz zné-
- me zahranitné montdZne zariadenia si rie-
3ené v kruhovom i priamoc¢iarom vyhotove-
ni. Kruhové zariadenia si rieSené tak, Ze
pre zdkladné pohyby technologickych me-
chanizmov vyuZivaji centrdlny vertikalny
suport vo forme kruhovej dosky alebo st
rieSené tak, Ze maji vystupy z centrdlneho
rozvodu vo forme rotaénych hriadelov ale-
bo pédkovych mechanizmov pre hlavné po-
hyby kaZdej technologickej jednotky. Pria-
modiare zariadenia vyuZivaji pre pohyb
technologickych  mechanizmov  vackové
hriadele po celej diZke montéZneho zaria-
denia. Presnost polohovania v Kkruhovych
zariadeniach je dand presnostou vyroby o-
tonych dosiek a presnym rozmiestnenim
upinacdov. V priamodciarych je dand presnost
vyrobou dopravného elementu respektivne
dopravnych plodin a indexovacich mecha-
nizmov v priamych &astiach zariadenia.

Nevyhodou jednotiek zdkladnych. pohy-
bov pre stavbu vysokovykonnych montaz-
nych zariadeni je nizka moduldrnost, malé
pruZnost pri vybere velkosti, smeru, sily a
kvality hlavnych technologickych pohybov,
nevyuZitelnost dopravnych plosin v obli-
koch jednotky na pracovné polohy, vysokd
energetickd ndronost z titulu velkych mo-
mentov zotrvaénosti zrychlujicich hmot, a-
“ko otofné dosky, centrdlne suporty, doprav-
né plodiny a z toho vyplyvajica mohutnost
. celého rieSenia zariadenia, vysokd naroc-
nost na vyrobu pre dosiahnutie vy$8ej pres-
nosti, obtiaZna, respektive nemoZnd realizé-
cia silovych operécii ako lisovanie, obliso-
vanie, rozlisovanie, nitovanie, nastrihovanie
A2 podobne a mald prispdsobivost pre pra-
cu v roznych prostrediach ako zaradenie do
vyrobnych liniek, prédca v ochrannych atmo-
sférach a pod.

Vy38ie uvedené nevyhody zmieriiuje a
technicky problém rie8i jednotka zédklad-

nych pohybov pre stavbu vysckovykonnych

automatickych montdZnych zariadeni, kto-
rej podstatou je, Ze vystupny jednotkovy
hriadel pohonovej krokovacej jednotky je
spojeny prevodom s vaCkovym hriadelom o-
patrenym na obidvoch koncoch klukami v
ktorych st uloZené Capy. Na &apoch sid u-
loZené ojnice s ojniénymi apmi upevneny-
mi v zdvihdkoch vertikdlnych suportovych
nosnikov nosnych tyfi. Na nosnych ty&iach
st prostrednictvom flexibilnych drZiakov,
pozostdvajicich z flexibilnych dosiek s po-
suvne uloZenymi ramenami opatrenymi gu-
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lovym kibom, upevnené technologické za-
riadenia. V inom pripade je vatkovy hriadel
opatreny obojstrannymi vafkami koreSpon-
dujucimi so zdvihdkmi vertikdlneho supor-
tu. Vatkovy hriadel je opatreny valkami
koreSpondujicimi s pdkami opatrenymi za-
vesom a valkami koreSpondujacimi s pdka-
mi otofne uloZenymi v telese. Na hriadeli
krokovacej jednotky je uloZend prestavitel-
nd objimka opatrend programovym kottifom
koreSpondujicim s optickym vysielafom a
snimafom uloZenym vo vysuvnom drZiaku.

Vyhodou jednotky zdkladnych pohybov
pre stavbu vysokovykonovych automatic-
kych montaZnych zariadeni je, Ze jednotka
okrem vysokej pracovnej frekvencie zabez-
petuje vysokd pruZnost stavby automatic-
kého montdZneho zariadenia.

Jednotka zdkladnych pohybov pre stavbu
vysokovykonovych automatickych montaz-
nych zariadeni je prikladne zndzornend na
pripojenych vykresoch, kde na obr. 2 je na-
kreslena jednotka v pozdlZnom reze, na obr.
2 je nakresleny podorys jednotky, na obr.
3 je zobrazeny rez rovinou A—A z obr. 1
doplneny indexovacimi mechanizmami a u-
chytenim kontrolnej hlavice, na obr. 4 je
nakresleny rez rovinou A—A z opr. 1 opat-

~ reny obojstrannou vatkou, na obr. 5 je rez

rovinou B—B z obr. 1 doplneny vertikdlnym
zakladacim mechanizmom, na obr. 6 je na-
kresleny rez rovinou B—B doplneny mecha-
nizmom pre silové operdcie, na obr. 7 je
nakresleny pozdiZny rez programovou jed-
notkou a na obr. 8 je nakresleny rez rovi-
nou E—E z obr. 7.

Jednotka zdkladnych pohybov pre stavbu
vysokovykonnych montdZnych zariadeni po-
zostdva z pohonovej krokovacej jednotky 1,

- medzioperatnej dopravnej jednotky 13 za-

riadenia pre vyvodzovanie hlavnych tech-
nologickych pohybov, programovej jednot-
ky 168 a je opatrend dopravnymi plo$inami
15 pohédilanymi prostrednictvom dopravné-

~ ho pésu 10. Vystupny jednotkovy hriadel 23

pohonovej krokovacej jednotky 1 je spojeny
ozubenym kolesom 24 s vacfkovym hriade-
om 26, ktory je na obidvoch koncoch opat-
reny klukami 27. V klukdch 27 st uloZené
tapy 28. Na Capoch 28 si otofne uloZené
ojnice 29 s ojniénymi fapmi 30. Ojni¢né Ca-
py 30 st upevnené v zdvihdkoch 31; na kto-
rych st uloZené suportové nosniky 32. V
suportovych nosnikoch 32 sii uloZené nos-
né tyfe 33. Na nosnych tyfiach 33 s pro-
strednictvom flexibilnych drZiakov 34 pozo-
stdvajucich z flexibilngch dosiek 14 s po-
suvne uloZenymi ramenami 35 opatrenymi
gulovym kibom 36 pre upevnenie technolo- -
gickych zariadeni. V inom pripade je vacko-
vy hriadel 26 opatreny obojstrannymi vaé-
kami-37 kore$pondujicimi so zdvihdkmi 31.
Valky 42 koreSponduji s pédkami 43 uloZe-
nymi v zdvesoch 44. Na vatkovom hriadeli
26 moZu byt tieZ uloZené vacky 45, 46 ko-
reSpondujice s padkami 47, 48, ktoré si ulo-
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Zené v telese 49. Teleso 49 je pripevnené k
doske 80 frémy. PruZiny 51, 52, 53 uchytené
o vystupky frémy 41 koreSponduji .s péaka-
mi 47, 48 a 43. Na hriadeli 25 krokovacej
jednotky 1 je uloZend prestavitelna objim-

ka 17 opatrend programovym KkotaCom 18 '

kore3pondujicim s optickymi vysielami 20
a snimatmi 21, uloZenymi vo vysuvnom dr-
Ziaku 19. Jednotka zakladnych pohybov je
-opatrend snimaCom 22. spravneho pooctoCe-
nia polohového kotdfa 3 a snimatom 23
spravneho pootoenia vaCkového hriadela
26.

Funkcia - jednotky zdkladnych pohybov
pre stavbu vysokovykonnych automatickjch
montaZnych zariadeni je nasledovnd: Pohon
jednotky zabezpetuje krokovacia jednotka
1 vybhavend krokovacim hriadelom 4 pre vy-
vodzovanie krokovej medziopera¢nej dopra-
vy a plynule sa otdfajicim jednotkovym
hriadelom 25 pre pohon technologickych
mechanizmov. Krokovacia jednotka 1 zabez-
petuje medzioperacny .prerusSovany pohyb
dopravnych plosin 15 prostrednictvom po-
honového kotua 5 a ocelového dopravné-
ho péasa 18. Dopravné ploSiny sa pohybuji
v drahdch po celom obvode jednotky a v
hociktorej polohe moZe byt vykondvana
technologickd operécia. Jednotkovy hriadel

PREDMET VYNALEZU

Jednotka zakladnych pohybev pre stavbu
vysokovykonnych automatickych montaz-
nych zariadeni pozostdvajica z pohonovej
krokovacej jednotky, medzioperatnej do-
pravnej jednotky, zariadenia pre vyvodzova-
nie hlavnych technologickych pohybov a
programovej jednotky, opatrend dopravny-
mi ploginami pohafianymi prostrednictvom
dopravného pésu, vyznaZujic sa tym, Ze vy-
stupny jednotkovy hriadel ([25) pohonovej
krokovacej jednotky (1) je spojeny ozube-
nym kolesom (24) a vackovym hriadefom
{26) opatrenym na obidvoch koncoch klu-
kami (27), v ktorych st uloZené fapy (28},
pritom na &apoch (28) st ototne uloZené
ojnice (29) s ojniénymi Capmi (30} upev-
nenymi v zdvihdkoch (31) vertikdlnych su-

25 krokovacej jednotky 4 pohdiia vatkovy
hiriade! 26 prechéddzajtci pozdiZne pod do-
pravnou jednotkeu, na ktorej st na oboch
koncoch uloZené kluky 27 alebo dvojsiran-
né valtky 37 pomocou ktorych je vykonava-
ny vertikdlny zdvih suportu, kiory tvoria

pozdiZne umiestnené nosné tyfe 33 pre u-

chytenie technologickych  mechanizmov
prostrednictvem flexibilngch drZiakov 34.
Prostrednictvom vadiek 42, 45, 46 valkové-
ho hriadela 26 a pak 43, 47, 48 sa dosahuje
pohyb v horizontadlnej rovine alebo techno-
logicky pohyb echanizmov so zvySenymi
ndrokmi na velkost zdvihu, priebeh pohybu
alebo pre silové operdcie. Druhy koniec
jednoikového hriadela 25 krokovacej jed-
notky 1 je vybaveny programovou jednot-
kou 16 pre riadenie vedlaj$ich pohybov
technologickych - mechanizmov, oddelova-
tov, uchopovatov, davkovatov a podobne.
Jednotka zédkladnych pohybov pre stavhu
vysokovykonnych automatickych montaz-
nych zariadeni sa vyuZiva pre zariadenia na
montd? drobnych vyrobkov pozostdvajucich
7z dvoch aZ desiatich sitiastok so sériovos-
tou 5 aZ niekolko sto milidnov kusov za
rok, produkujdicich s pracovnou frekven-
ciou dvadsat aZ sto cyklov za minttu,

portovych nosnikov (32) nosnych ty€i (33),
na ktorych st prostrednictvom flexibilngch

" drZiakov (34) s posuvne uloZenymi ramena-

mi (35) opatrenymi gulovym kibom (36} u-
pevnené technologické zariadenia, zatial Co
vatkovy hriadel (26) je opatreny vafkami -
(42) koreSpondujicimi s pdkami (43) opat-
renymi zdvesom (44) a vackami (45, 46)
kore$pondujlcimi s pakami (47, 48) ototne
uloZenymi v telese (49), kym na jednotko-
vom hriadeli (25) krokovacej jednotky (1)
je uloZend prestaviteina objimka (17]) opat-
rend pregramovym kottGfcm (18) koreSpon-
dujacim s optickymi vysielatmi (20) a sni-
madmi (21) uloZenymi vo vysuvnom drZia-
ku (19). .

4 listy vykresov .
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