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Zatizeni je opatfeno svafovaci jed-
notkou (43) obsahujici soustavu dvojic
elektrod (154, 155) pro svafeni pfignych
dratd s plochymi miiZemi v mistech kiiZe~
ni, dédle poddvacim Ustrojim (45) ploché
miiZze pro jeji posouvdni o rozte¢ piic-
nych drdtd ve sméru podélné asy po svafeni
pfignych drdtd s mfiZemi, a podpérnym rd-
mem (41), pfitem? na podp&rném rému (41)
jsou uspofdddny vodorovné podlouhlé opér-
né desky (Bl) plochych m¥iZi rovnob&iné
navzdjem a s podélnou osou siroje a uspo-
tddané navzdjem v odstupech podle roztete
plochych mfiz{, ddle na poddvacim dGstroji
(45) jsou uspofddédny poddvaci zuby (190)
a posouvat (182) poddvacich zubl (190),
prigemZ posouvad (182) je spojen s podd-
vacimi zuby (190) a je uspofddan posuvng
po drdze protinajici rozpérny drdt kazdé
ploché mfiZe a podédvaci zuby (190) maji
kazdy nejméng jednu svislou zdbérnou hra-
nu (193), déle je usporddédno polohovaci
zatizeni (42), které obsahuje dva nosné
gleny (126) drdtu a dva ovlddade (124)
posuvu drdtu a elektromickd ovlddaci
jednotka (57), kterd je spojena se sva-
fovaci jednotkou (43), posouvadem (182)
%odégacich zubt (190) a ob&ma ovlédadi

124).

Zatizeni pro vyrobu frojrozmérnych kovovych
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Vynélez se tykd zatfizeni pro vyrobu trojrozmérnych kovovych konstrukci, napfiklad pro
prefabrikované prvky, jako jsou panely nebo stropni dilce, urtené pro pouziti ve stavebnic-
tvi.

Je znédma trojrozm@rnd konstrukce z kovovych drdtl, sestdvajici z fady rovinnych m¥iZi.
Kazdd mfiZ md nejméng jednu dvojici podélnych drdtl a rozpdrné dréty. MfiZe maj{ pledem
stanoveng vzdjemné vzddlenosti urcené prignymi drdty, které jsou pfivafeny k vlastnim mfi-
#?im a K rozp&rnym dratdm. Takovd konstrukce tvo¥i op&rné roviny pro podlouhld té&lesa odpo-
vidajicich rozmérd z lehkého izolujiciho materidlu, vloZeného dovnitf vlastni konstrukce.
Vyroba téchto konstrukci vyZaduje velmi malou toleranci jednotlivych sloZek a jejich pedli-
vé vyfizeni pfi svafovdni. Ke splnéni téchto poZadavkl jsou nutné cetmé rudni dkony k zave-
deni svafovacich jednotek do pdsem k¥iZeni, kde jsou svafované dréty umist&ny a k udrzeni
sefazeni jednotlivych &4sti. Takovy postup je nutn& ndkladny. Krom& toho je velmi nesnadné
dosdhnout soutasng vyfizeni do stejné roviny rozp&rnych drdtt jednotlivych dsekl konstruk-
ce. Vyskytly se také zdvainé problémy, pokud jde o spolehlivost svard a vysokou pevnost
konstrukce pfi statickém a dynamickém namdhani.

Technicky problém, ktery fesi tento vyndlez, spofivé ve vytvofeni zatizeni pro vyrobu

trojrozmérnych kovovych konstrukci. !

Podstata zafizeni, které je opatfeno svafovaci jednotkou, obsahujici soustavu dvojic
elektrod pro svateni pti&nych drdtd s plochymi mfiZemi na jejich opadnych koncich v mis-

tech kifiZeni, ddle podédvacim ﬁstrojim ploché miiZe pro jej{ posouvdni o rozted pfifnych
dritt ve sm@ru pedélné osy po svafeni pfiénych drétlt s miiZemi, a podpé&rnym rdmem, spocivd
v tom, %e na podp&rném rdmu jsou uspoifdddny vodorovné podlouhlé opérné desky plochych mii-
71 rovnob&iné navzajem a s podélnou osou stroje a uspofddané navzdjem v odstupech podle
roztede plochych mfiZ{, dédle na poddvacim Gstroji jsou uspofdddny poddvaci zuby a posouvaé
poddvacich zubli, pfiZemZ posouval je spojen s poddvacimi zuby a je uspofdddn pdsuvné po
drédze protinajici rozpgrny drit kaZdé ploché miiZe a poddvaci zuby maji kaZdy nejméné jed-
nu svislou zdb&rnou hranu, ddle je uspofdddno polohovaci za¥izeni, které obsahuje dva nos-
né tleny drdtu a dva ovléddate posuvu drdtu a elektronickd ovlddaci jednotka, kterd je spo-
jena se svafovaci jednotkou, bosouvaéem poddvacich zubdl a cb&ma ovlddadi. Op&rné desky jsou
rovnobéiné s dvojici{ koncovych voditek o prafezu tvaru U pro vngj3i podélné drdty ploché
m¥f?e, pfifemZ koncovd voditka jsou rovnob&Znd s podélnou osou zafizeni a kaZzdd dvojice
koncovych voditek pfesahuje opérnou desku smérem do prostoru u pfisluéné.dVojice elektrod

svafovaci jednotky.

Opsrné desky maji prvni skupinu sefazovacich &lend, z nichZ kaZdy md prvni plochu pro
vngjsi podélny drét na jedné strang pfislusné ploché mifZe a druhou skupinu sefazevacich
tlent, z nichZ kaZdy mé druhou plochu pro vn&j3i{ podélny drét na druhé strand pfisludné
ploché m¥iZe. Druhé skupiny sefazovacich &lend jsou spojeny ovlddacimi Srouby a podp&rnym
rédmem. S opgrnymi deskami jsou spojeny svislé opéry, kolmé k vodorovnym opérnym deskdm.

Posouvat poddvacich zubd mé linedrni ovléddaé, spoejeny se svislou tyéi, nesouci.podd- -
vaci zuby a kaZdy poddvaci zub md kromé& zdb&rné hrany zadn{ hranu, skloné&nou vzhledem
k zdbgrné hrané. Poddvaci zub md pfedni zub a zadni zub, vytvadrejici dvé zdbé&rné hrany a
dvé sklon&né hrany, pfiemZ roztet mezi jednou a druhou zdbg&rnou hranou kazdého poddvaciho
zubu je rovna poloving roztefe rozpérnych drdtd plochych mEfZ{i.

Polohovaci zatizeni md dva zdsobniky pfi&nych drdta, dvé ramena, z nichZ kaZdé méd své-
raci orgény pro piidny drét a dva mezilehlé ovlddate, spojené s rameny.

Elektronickd ovlddaci jednotka méd senzory polohy piicného dréiu, spojenég § posouva-~
¢em poddvacich zubd. Elektronickd ovlédaci jednotka md senzory zdvihu, spojené s ovldada-
gi.

Zatizeni umoznuje dobré sefizeni a malou toleranci dchylek jednotlivych &dsti kovové
konstrukce pfi svafovéni, pfedeviim dobré sefizeni rozpérnych drdtd, tim i spolehlivost
svarll a pevnost konstrukce. Krbmé toho md konstrukce velkou rozmérovou pfesnost, fimZ se
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zajisti optimdlni uspofddédni panell v provddénych stavbdch.

Dalsi vyznaky vyndlezu plynou z nédsledujiciho popisu ﬁfikladu provedeni vyndlezu na
zdkladé ptipojenych vykresd, kde na obr. 1 je celkovy schematicky pohled na stroje pouzi-
vané pro zpisob podle vyndlezu, na cobr. 2 je perspektivni pbhled na stroj podle obr. 1, na
obr. 3 je schematicky £dsteény pohled shora podle obr. 2, na obr. 4 je pohled z boku na
stroj podle obr. 3 v pracovni poloze, na obr. 5 je pohled zpfedu na %4sti siroje podle
obr. 2, na obr. 6 jsou podrobnosti z obr, 5 v uréité fdzi &innosti, ma obr. 7 je pohled
ze strany na €d4sti sfroje podie aobr. 2, na obr. 8 jsou podrobnosti z obr. 7 v uréité fézi
€innosti, na obr. 9 je schematicky zndzornény fez podle IX-IX z ebr. 4, na obr. 10 je sche-
maticky Fez &dstmi stroje podle obr. 2, na obr. 11 je schematicky pohled na jinou &ést
stroje podle obr. 2, na obr. 12 je pohled shora na obmé&nu &ésti stroje podle obr. 2, na -
obr. 13 je schematicky pohled ze strany na obm&nu podle obr. 12, na obr. 14 je v urdité
f4zi €innost ¢dsti podle abr. 12, na obr. 15 je diagram &innosti stroje podle obr. 2, na
obr. 16 je schéma celého stroje pedle obr. 2, na obr. 17 je:schematicky pohled shora na
druhy stroj podle obr. 1, na obr. 18 je schematicky pohled ze strany na stroj podle obr.
17, na obr. 19 je blokové schéma siroje podle obr. 17 a na obr. 20 je blokové schéma ope-
raci zplsobu podle vyndlezu. '

Zatizeni podle vyndlezu méd za cil vytvdtet trojrozm&rné kovové konstrukce 30 popsané
v pfihlésce evropského patentu &. 82102021 uvefejnéné 29.9.1982. Zafizenf mé za cil zejmé-

X

na spojovat ploché miize 36 z ocelovych drdtd s pfidnymi drédty 37.

MiiZe 36 maji podélné drdty 34 a rozpdrné drdty 35 a jsou vyrdbény v operaci, pfedché-
zejici vyrobé trojrozmérné konstrukce, pomoci ploché svafetky 38.

Vyrobni s{foj 40 obsahuje podpérny rdm 41, kiery nese miiZe 36, polcohovaci zafizeni

42, odkud se odebiraj{ pfigné dréty 37 pro pfivafeni k mfiZim 36, svafovaci jednotky 43 a
posouvaci jednotku 45 konstrukce 30 pfi vyrob& a pfejimaci jednotku 50.

Stroj m& ddle elektronickou jednotku 57 pre ovlddéni sledu jednotlivych fdzi vyroby
a svafovéni, ovlddajici konzolu 58, pneumatickou jednotku 59 k provddéni poveld vysila-
nych ovlddaci konzolou 58 a hydraulickou jednotkou 68 pro chlazeni svafovacich elektrod.
strojd 38 a 40.

Dalsi popis se tyké podp&rného ramu.

Podpérny ram 41 md skupinu stojand 79, na nichZ jsou upevnény v pfedem stanovenych
vzdélenostech po dvojicich pfitky 80. PFicky 80 opét nesou vodorovné opérné desky 81 uspo-
tddané nad sebou. Vzddlenosti mezi op&rnymi deskami 81 jsou stejné a urduji pfitnou roz-

te¢ plochych m¥izi 36 vzhledem k hotové konstrukei 30.

Opérné desky 81 maji pravodhly velmi protdhly tvar a maji dvé boénice 82, 83, pravou
a levou podle obr. 4, a nesou pFislu8nou rovinnou miiZ 36. Ke kaZdé boEnici B2 je upevnén
sefazovaci &len B4, tvofeny profilem pravodhlého priafezu a opatfeny kontrolni plochou sou-
ginnou 's konci rozpé&rnych drdtd 35 mEiZi 36 na obrdzku vlevo. Plochy sefazovacich &lent
84 jednotlivych opérnych desek 81 jsou umistény ve stejné roviné a vymezuji svislou vztai-
nou plochu trojrozmérné konstrukce 30.

K botnici 83 kaZdé opérné desky 8l je pfipevnén staviteln& dalsi sefazovaci &len 86,
tvofeny také profilém pravodhlého prifezu a opatfeny plochou 87, s niZ spolupracuji rozpér-
né drdty 35 mifizi 36 na obrdzku vpravo. Plochy. sefazovacich &lend 86 jsou uspofddény ve
stejné roving a vymezujl dalsi svislou vztaZnou rovinu trojrozm&rné konstrukce 30, rovno-
béZnou se svislou rovinou, tvofenou plochami. Tyto dvé vzta¥né roviny uvadéji podélné dra-
ty 34 do stejné roviny na stejné strang jednotlivych mifiZz{ 36 a jsou kromé& toho kolmé na
roviny téchto mif{Zzi 36. Na jednom konci sefazovacich &lend gi, 86 v pfedni €asti podle
~obr. 3 jsou upevnéna koncovd voditka 92, 93, tvofend profily tvaru U vystupujfcimi z de-
sek 81 smdrem ke svafovacim jednotkém 43. Tato voditka spoldpracuji s konci rozpérnych
drdtd 35, ale 1 s podélnymi dréty 34 plochych miiZi 36 a slouZi k pfesnému vymezeni svis-

lych vztaZnych rovin konstrukee 30 a zabrdn&ni vybofeni mfiZi 36 v pdsmu blizko vystupniho
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konce voditek 92, 93 u svafovacich jednotek 43.

Sefazovaci &leny 86 a voditka 93 jsou pohyblivé vzhledem k bo&nicim 83 napfiklad po-
moci Sroubd 94. Tim je moZno mgnit vzdélenost mezi vztainymi rovinami ploch a veditky 92
bud vzhledem ke vztainé roving ploch, nebo vzhledem k voditkam 93, timZ se vymezi piesnd
svislé vztaZné roviny kenstrukei 30, pouiivajicich miiZ{ 36 rGznych sifek.

Po nosné konstrukci nédsleduje polcohovaci zaiizeni. Toto polohovact zafizeni 42 je
rozdéleno ve dvé jednotky, z nichZz kaZdd obsahuje ndsypku 101, do niZ jsou uloZeny volng
pfi¢né dréty 37. Tyto dréty vstupuji vlasini vahou do vystupniho kandlu 102 a tento poched
Je usnadnén &innosti vystfedniku 103. Je uspofdddno dstroji 104 k jednotlivému propoudténi
drdtd 37, které jsou nejprve vedeny Sikmymi tyemi 105 a zastavuji se u jejich dolnich kon-
cd dosednutim na osazeni 106. P¥itomnost drdtd 37, zadrZeného osazenimi 106, je zjistovéna
magnetickym &idlem 107, které pfeddvd tyto informace v podohs elektrickych signdlt kentrol-
ni elektronické jednotce 57. Mezi podpérnym rdmem 41 a ndsypkami 101 jsou uspofdddna dvé
dehytnd ramena 111, z nichi kazdé je tvofene ty&i v podob& rovnob&Znosténu s opdrnym bodem
na jednom konci a vystupnim hfidelem 112 pneumatického ovlddafe 113. Tento ovlddad 113 ota-
&1 -dchytnym ramenem 111 z vodorovné polohy do svislé poleohy. KaZzdé dGchytné rameno 111 je
ve své vodorovné poloze v podstatd v zdkrytu a nad drdtem 37, dogasné dosedajicim na osa-
zeni 106 v blizkosti vlastniho drédtu. Ddle jsou uspofdddny chapacf magnety 114, které od-
daluji drédty 37 od osazeni 106 a udrZuji je na rameni 111 v zdkrytu s osou toheto ramena.

Tato poloha zdstane nezmén&na, i kdyZ rameno 111 je ve svislé poloze. Dvé €idla 115,
116 maji ddle za kol snimat vodorovnou, popfipadé svislou polohu ramena 111l a pfeddvat
informaci kontrolni elektronické jednotce 57.

Naproti nésypce 101 jsou uspofdddny dva pneumatické hnaci orgdny 121, opatfenéd pisty
122 pohyblivymi ve vodorovné roving ve sméru kolmém na vztazné roviny. Na pistech 122 jsou
upevngny dva opérné bloky 123, na nichZ jsou op&t upevndny dva hnaci orgdny drétu, tvoife-
né dvéma pneumatickymi ovlddagi 124. Tyto ovlddae 124 jsou opatfeny pfsty 125, které jsou
pohyblivé vodorovng ve sméru sklonéném o 45% vzhledem ke vztaZnym roviném ploch 85, Bé.
Pisty 125 nesou dva nosné &leny 126 drdtu, k nimZ jsou ptfipevnény dv& odpovidajici PFady
kleStin 127, které jsou ovldddny pneumaticky a oddaluji drdty 37 od remen 111 a drz{ je
v poloze rovnob&Zné se stojany'lgé. tidla 128 slouzi ke zjisltovéni pfitomnosti jednoho
nebo vice drdtd 37, drZenych kle$tinami 127. Opérné bloky 123 se mohou odddlit od pista
122 z boénich poloh v blizkosti nédsypek do stfednich poloh u svafovacich jednbtek 43 a
voditek 92, 93. Nosné &leny 126 se mohou také oddélit od pistd 125 z poloh vzddlenych od
nédsypek 101 a voditek 92, 93 do pd&sem blizko ramen 111, uspofddanych ve svislé poloze, a
svafovacich jednotek 43.

Koncovéd €idla 131 a 132 hnacich orgdnt 121 snimaji stranové a stiedni polohy blokd
123 a koncovéd ¢idla 133 hnacich orgdnd 124 snimaj{ pclohy stojani 126 u ramen 111l a sva-
fovacich jednotek 43. D4dle magnetickd &idla 134 snimaj{ p¥itomnost drétd 37, drZenych
kieStinami 127 na stojanech 126. Informace ¢idel se také vedou do kontrolni elektronické
Jednotky 57. Ndsypky 101 jsou také uspofdddny tak, Ze mohou kaZdd pojmout s pPisludnymi
distanénimi &leny dvE Fady pfiénych drdtd 37 o délce mdlo men3i ne? je maximdlni délka
nésypky. 3ikmé tyde 105, dchytnd ramena 111, stojany 126, kledtiny 127 a jednotlivé &id-
la mohou soutasnég zpracovdvat dva dréty, které jsou navzédjem v zdkrytu vedle sebe. To
umoZnuje vyrabét soufasnd dva trojrozmérné konstrukce o vy3ce pongkud mensi, ne?z je polo-
vina vysky konstrukce o maximdlni vysce.

Svatovaci jednotky 43 jsou rozdéleny na dv& skupiny, uloZené na dvou deskdch 145,
l46. Tyto desky jsou kluzn& pohyblivé na svislych stojanech 147, uspofddanych vlevo a
vpravo od vodicich ¢lent 92, 93 tak, Ze ke kaZdé dvojici &lent 92, 93 je pfidruZena dvo-
jice svatovacich jednotek 43.

Kazdd jednotka 43 md t&leso 151 o tvaru dutého rovnob&Znosténu, na ném? je namonto-
vdn transfermdtor 152, pneumaticky hnaci védlec 153, pohyblivd elektroda 154 a protilehlsd
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elektroda 155.

Pohyblivé elektroda 154 je upevnéna k pistu 157 hnaciho vdlee 153, ktery je opét ve-
den v pouzdrech, izolujicich jej od télesa 151. Protilehld elektroda 155 md téleso tvaru
L a je elektricky spojena s t&lesem 151. Transformator 152 je zG4dsti vloZen do hranolovi-
tého télesa 151 a je opatfen primdrnim vinutim, jehoZ svorky se mohou pfipojit k siti.
Sekunddrni vinuti transformdtoru md dvé svorky 159, 160, pfipojené k elektroddm 154, 155.
Svorka 159 je spojena pfimo s elektrodou 155, zatimco spojeni mezi elekirodou 154 a svor-
kou 160 je provedeno jemnymi m&dénymi lamelami chnutymi do tvaru U, které umoznuji pohyby
pistu 157 vzhledem k transformdtoru 152. Aktivni &dst 163 kazdé pohyblivé elektrody 154
md vélcovy tvar a je umisiéna vyse vzhledem k pistu 157 a je s nim spojena blokem 164.
Aktivni 8dst 165 kaZdé z elektrod 155 md podobu rovnob&Zznosténu a pfesahuje nahoru z elek-
trody 155. Bloky 164 elektrod 154, 155 prochdzej{ uvnitf chladici kandly, opatfené malymi
vstupnimi a vystupnimi otvory 166, 167, spojenymi s hydraulickou jednotkou 60.

V klidevé poloze jsou &dsti 163, 165 jednotek 43 uspofdddny pod rovinami miiZi 36
a kaZdd deska 145, 146 je svisle pohyblivé vzhledem ke svislym stojantm 147. Hnaci orgén
170 premistuje svarovaci jednotky 43 naheru, a tim pfivede Cdsti 163, 165 do zékrytu s ro-
vinami mfizi 36. Krom& toho dv& koncovd &idla 168, 169 snimaji horni, popfipadé dolni po-
lohu jednotek 43. V obm&né provedeni podle obr. 12 a 13 jsou svafovaci jednotky upevnény
na dvou pevnych deskdch 180. Kazdd elektroda 171, je opatfena pdkou 173 a kyve kolem
pouzdra 172 rovnob&Zng s pistem 157. Aktivni &dsti 163 pohyblivych elektrod 154 jsou v zé-
krytu s rovinami jednotlivych mfizi 36, zatimco aktivni &dsti elekirod 171 jsou uspolddd-
ny pod témito rovinami. Pdky 173 kyvaji na jediném svislém'téhle 174, které je spojeno
s pneumatickym hnacim orgdnem 175.

Hnaci orgdn 175 vykyvuje aktivni gdsti elektrod 171 kolem pouzder 172 do zdkrytu s ro-
vinami miffiz{ 36. fidla 168, 169 v tomto pfipadé snimaji horni a dolni polohu elektrod 171.

Jednotka 45, tzv. poddvaci jednotka mé& pneumaticky posouval 182 podédvacich zubd,
opatfeny dvéma pisty 183, které se mohou pohybovat rovnob&in& s voditky 92, 93. Na pistech
183 je uloZena svisld ty& 184, k niZ jsou upevnéna vodorovnéd ramena 185 ve tvaru L v pros-
toru mezi rovinami mifizi 36. Tato ramera 185 maji podlouhlou &4st 186, kterd se nachdzi
ve stifedni roving mezi svislymi vztaZnymi rovinami, vymezenymi vodicimi &leny 92, 93.

Na kazdé ¢dsti 186 kyve na &epu 187 podévaci'zub 190 tvofeny ozubenou pdkou, opatfe-
ny dole €elnim zubem 191 a zadnim zubem 192. V klidové poloze je zub 190 drZen ve vodo-
rovné poloze vlasini vahou a proti pdsobeni nardZky 188 tédsti 186. KaZzdy zub 191, 192 md
ve své predni &dsti odpovidajici zdb&rnou hranu 193 v podstaté& svislou a ve své zadni Cds-
ti Sikmou hranu 194. Z&bérné hrany 193 zubd 191, 192 jsou navzdjem vyfizeny ve dvou svis-
1ych rovindch, jejich? vzddlenost je o néco vEt3i (tém&f o.i mm u dratd 0,6 aZ 0,7 mm),
neZz je polovina roztede rozp&rnych drdtd 35.a mfiZi 36. Posouvad 182 pfemistuje tyd 184
a proto poddvaci zuby 190 o vzddlenost rovnou poloviné roztede rozpérnych drdtd 35. Dvo-
jice koncovych &idel 197, 196 kentroluje pfesné koncové body pohybu a pfeddvéd informace
do kontrolni elektronické jednotky 57. Zab&rné hrany 193 s rozpérnymi drdty 35 soulasng

ptemistujf mtiZe 36 pfi zachovéni shodné roviny rozpérnych drdtd rdznych miizi 36 bud

pfed montdz{ konstrukce 30, nebo za pohybu miiZi 36 v pribéhu svafovéni.

V klidové poloze jsou zdbérné hrany 193 zubG 191, 192 umist&ny u rozpérnych drdtd a

za rozpérnymi drdty 35 miizi 36. V dusledku toho pfi pohybu pistd 183 dopfedu hrany 193

zubd 191, 192 poddvacich zubl 190 unééeji mfiZe 36 k pfedni &4sti stroje po drédze rovné
poloving roztete rozpérnych drdtd 35.

Pfi zp&tném pohybu rozp&rné drdty 35 se Sikmymi hranami 194 zvedaji ozubené pédky 190,
které takto mohou znovu pfivést hrany 193 za rozpérné draty 35 za déelem dalSiho posunuti
mif{2{ 36. V prubghu obou cyklt pohybu pdk 190 dopfedu a dozadu zuby 191, 192 plisobi pouze
jednou, avSak v obou cyklech na stejny rozpérny drdt 35. Tim se vytvofi rozte¢ pfitnych
drdtd 37 v podstat® rovnd poloviné roztede rozpérnych drdtd 35 na hotové konstrukeci 30.
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Z obr. 1 je patrno, Ze pfijimaci jednotka 50 md obraceci plodinu 201, opatfenou zd-
kladnou 202 k pfevzeti ji? vyrobené konstrukce, a nejmén& jedno pdsmo 203 zplsobilé nést
konzolu pro druhou konstrukci, jestliZe stroj 40 montuje soufasné dvé konstrukce sniZené
vysky.

Kontrolni elektronickd jednotka 57 md mikroprocesor 210, opatfeny vice propojovacimi
gleny vstup - vystup. Vstupni propojovaci &leny (interface) pfijimaji ddaje &idel kontro-
lujicich pfitomnost dréth a konec zdvihu hnacich orgdnd; vystupni propojovaci &leny jsou
pitipojeny k relé, poptipadé ke spinadiam v pevné fdzi, kieré ovléddaji otevirdni nebo zavi-
rdni ventild 212 az 219, vloZenych mezi tlakovy vzduchovy okruh 225 od pneumatické jednot-

svafovacich jednotek 43.

Mikroprocesor 210 uvddi v &innost silovou jednotku 226, kterd pfipojuje k siti pri-
marni vinuti transformdtoru 152 jednotek 43. Mikroprocesor 210 mé program, ktery ¥{di &in-
nost jednotlivych elektrickych ventild v pfedem stanoveném pofadi a v zdvislosti na stavu
jednotlivych ¢idel. Tento mikroprocesor je kromé& toho spojen 5 fidicimi orgdny pro zménu
gasovych intervald svafovdni.

Zplisob vyroby je échematicky zndzornén na obr. 20 a zahrnuje ve fdzich 211, 212 odbér
drdtd 37 z ndsypek 101 a polohovdni mfiZi 36 na deskdch 8l. Podélné draty 34 se tedy zave-
dou do jednotlivych voditek 92, 93, aZ rozpérné drdty 35 prvni Fady se nachdzeji pfed zd-

bérnymi hranami 193 zubl 191.°

Stroj 40 pracuje se dvéma drdty 37 nebo Styimi dréty v pfipadé, Ze se vyrdbéji dvé
konstrukce a drdty jsou jiZ umist&ny na ramenech 111, a to ve svislé poloze. Opérné bloky
123 jsou v pfislusnych stranovych polohdch a stojany 126 jsou oddéleny od ramen 111. V tom-
to stavu je kontrolni jednotka 57 pfipravena zahdjit vyrobu konstrukce 30. Stladenim tla-
¢itka spougténi se uvedou v chod posouvace 182, které premistuji prfislusné zuby 190 smé-
rem k pfedni{ &dsti stroje, a tim souCasng posouvaji dosud nezpracované mfiZe 36. V dasled-
ku toho, kdyZ rozpérné drdty 35 prvni série jsou uloZeny na sprdvném misté ve stejné rovi-
né, pfivddeji se podélné draty 34 do pfisluSnych pdsem svafovéni.

Po posuvu dopfedu m¥iZi 36, snimaném &idly 197, kontrolni jednotka 57 uvede

v chod ovlddade 124, které pfivedou stojany 126 do blizkosti ramen 111. Jednotka 57 ovla-

dd sevieni kledtin 127 na drédtech 37 a preneseni drdtd na stojany 126. Po kontrole této
operace jednotka 57 uvede v ¢innost na druhé strané hnac{ orgény 124 a odddli stojany 126
a proto drdty od ramen 111. Jednotka_ﬁl uvede do chodu hnaci orgdny 121, které premisti
opérné bloky 123 k pdsmu svafovani.

Kontrolni jednotka 57 po kontrole nové polohy pistd 122 &idly 131 znovu uvede v &in-
nost hnaci orgdny 124, které uvedou drdty 37 do bezprostfedni blizkosti podélnych dréta
34. ProtoZze pisty 125 se pohybuji pod dhlem 45% vzhledem k osam elektrod a dratd 34, draty
37 a stojany 126 se mchou pohybovat volné, aniZ fvefi pfekdzku témto &lenim. Novd polcha
drdtd 37 je snimdna ¢idly 133. Jednotka 57 vyvold v této fdzi zvednuti desek 145, 146 a
viech svafovacich jednotek 43 nebo svislych tdhel 174 s jednotlivymi elektrodami 171, aZ
aktivni ¢dsti 163, 165 elektirod dosp&ji do zdkrytu s podélnymi drédty }5 a do osy s pésmy
k¥iZzen{ pritnych drdtd 37 s podélnymi drdty 34. Jednotka 57 ddle spusi ovlddage 113, kte-
ré privedou ramena 111 do vodorovné polohy a umoZni odebrdni dalsi dvojice drdtd 37 (ne-
bo &ty# drata v ptipadé dvou konstrukci) z ndsypky 101.

V dalsi etapg jednotka 57 uvede v '€innost v8echny hnaci organy 153 v8ech svafovacich
jednotek 43. V ddsledku toho pohyblivé elektrody 154 privedou zkifiZené drdty 34, 37 do
styku s prfisludnymi protielektrodami. Jednotka 57 takto zajisli napdjeni primdrniho vinu-
ti transformdtord 152 a svafeni drdtd 37, 34 v piisludnych pdsmech kiiZeni. Zatimco elek-
trody je8t& drzi dréty 34, 37, jednotka 57 uvede do chodu posouvate 182, které vyvodi zpét-
ny pohyb k zadni ¢dsti stroje. Zuby 190 se tedy pfemisti dozadu a pfecnivaji mirné svymi
zadnimi zuby 192 z rozp&rnych drdtd 35 druhé fady. Po konirole nové polohy pdk 190 ¢&idly
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197 jednotka 57 otevie elektrody a kleitiny a uvede v pohyb opadnym smérem hnaci orgény
180, 175, a tim vyvede elektrody z drahy rozpérnych drétd 35. Jednotka 57 vrdti kromé to-
ho ramena 111 do svislé polohy. Jednotka 57 nakonec vzddli stojany 126 a bloky 123 z pés-
ma svafovani a vrati stroj do vychoziho stavu.

Obr. 3 ukazuje &erchované polohu blokd 123 u pdsma svéfovéni, pricemz kledtiny 127
jsou zndzornény oteviené a mimo pdsmo svafovani. Vysunuté bolohy poddvacich zubl 198 a
mE{Zi 36 jsou zndzorngny stejné. Obr. 4 ukazuje polohu hnacich orgdnd 121 a 124 pro sva-
fovéni, pficem? drdly 35 jsou v zdkrytu Udinkem zdb&rnych hran 193. Obr. 8 ukazuje polsohy,

které zaujimé jednotka 43 b&hem svafovdni a gerchované fdzi prevzeti drdtu 35 zubem 192.

Obr. 15 wkazuje schematicky diagram prichodu svafovaciho proudu 221 v zdvislosti na
tase, pohybu pohyblivych elektrod 154 vzhledem k elektrodim 157, 171 a pohybu jednotek 43
nebo elektrod 171. Zndzornény jsou také pohyby kledtin 127, hnacich orgdnt 122, 123, drétu
37 na tygich 105, ale i pohyby ramen 111.

Dalsi popis se tyké rovinného stroje.

Podélné drdty 34 pfed pfivafenim na rozp&rné drdty 35 se odvijeji z odvijékd 240 vel-
ké kapacity a nejprve se rovnaji rovnacim strojem na drdty 241. Tento stroj zndmého druhu
zde neni zndzorn&n podrobng. Obecné je opatfen fadou rovnacich vdletkd a protivélegkt 242,
které rovnaji dréty. o

Pfi rovndni se drdty zpevnuji déinkem odvijeni a deformaci, vyvolanych zkrucovénim,
které nastdvid pfi této fdézi.

Rovinny stroj 38 uréeny pro m¥iZe 36 md podlouhlé loZe 245 se vstupnim pdsmem a vy-
stupnim pdsmem 244. LoZe 245 je opatfeno pfiékami 246, drzfcimi podélné dréty 34. Tyto
dréty 34 jsou také drZeny celkové v pfedem uréenych vzddlenostech vhodnymi vedenimi 247,
kterd jsou posuvnd po pfitkdch. Ve stfednim pdsmu loZe 245 jsou ddle uspofadény Fadici
podpéry 248 presné kalibrované a takové délky, Ze podélné drdty 34 se Fadi v podstaté
navzdjem rovnobézné ve vztaZném pdsmu u vlastniho pdsma podpér. Dréty se nachdzeji v pod-
staté ve stejné roviné; vzdjemnd vzdédlenost mezi drdty samotnymi je tedy velmi pfesnd a
mé velmi malé tolerance vzhledem ke zvolenym hodnotém. Vedle pasma vystupu z podpér 248
je umisténo zafizeni k pFivodu rozp&rnych drétd 35 a svafovaci jednotka 251. Zafizeni 250
umis%uje kaZdy rozp&rny drdt 35 tak, Ze kiiZi podélné dréty 34 navzdjem rovnobdZng tak,
aby kaZdy drét byl co nejbliZe drdtd& 34 nebo ve styku s nimi ve svém vztaZném dGseku. Zafi-
zeni 250 md zejména ndsypku 252 opatfenou vystupnim prachodem 253, ovlddanym hnacim orgéd-

nem 254; véts8i pocet Sikmych tyci 256 a fadu malych zddrZnych osazeni 258.

Svafovaci jednotka 251 md pevnou elektrodu 260, uspofddanou ponékud pod drdty 34 a
napfi¢ k nim v jejich vziainém pdsmu a skupinu pohyblivych elektrod 261. Aktivni &dst
téchto elektrod 261 je v podstaté rovnob&ind, s aktivni &dsti elektrody 261 se mohou po-
hybovat svisle vzhledem k elektrodé 260 Géinkem pfisludnych hnacich orgdnt 262. Elektro-
dy 261 pfi svém pohybu dolt tlaéi rozpérny drdt 35 na podélné drdty 34, které opé&t jsou
drZeny pevnou elektrodou 260 v pfisludnych pésmech k¥iZeni za d&elem ndsledujiciho svafe-
ni drétd 34, 35. Stroj 38 mé kromé& toho poddvaci Ustroji 270, které posouvd podélné drdty
vzhledem k elektroddm 260, 261 o hodnotu pfesn& rovnou rozteti rozpérnych drétd. Toto
dstroji md pfiéné zuby 272, pohybované fetézem 273 a zachycujici rozpdrné draty 35 po je-
jich svafeni. Zdvih zubl 272 je peélivé.kontrolovén pfidavnym kodovacem 275, ktery méfi
pfesné dhlové pohyby depu 276, na n&mZ je uloZeno ozubené kolo spolupracujici s fetézem
271. Tento fetdz se op&t pohdni servomechanismem, obsahujicim motor 277, jovladany pEidav-
nym kodovafem podle programu, synchronizovaného s pohybem elektrod 261 a se svafovdnim
dratt. Za zafizenim 250 ndsleduje stfihaci dstroji 278, ovlddané pneumatickym ovlddacim
orgdnem 279 a obsahujici nbZky, které stfihaji pfesné rozpérny drdat 35 u pdsma svalovédni
s podélnymi drdty 34 nachdzejicimi se vné miiZe. MPiZe samotné maji tédy velmi pfesné roz-
m&Ty, ©oZ umozhuje pfesny postup operaci pii .vyrohd konstrukce 30 na stroji 40.
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Stroj 38 umoznuje vyrébgt soutasnd vice mfizi. Tato &innost se provadi tak, Ze se po-
uzije jednoho pritného drétu‘bro vice mfi¥i. Tyto mfize se potom oddéli ve stejné fdzi
stfihdni, kterd ndsleduje po svafovéni. Jednotlivé fdze posuvu mPiZzf, svafovéni a stfihéni
jsou ovldddny fidici jednotkou 281, kterd md mikroprocesor 2827 a ovlddaci konzolu 283. Na
mikroprocesoru 282 je moZno programovat a synchronizovat jednotlivé etapy préce, etapy po-

suvu a doby svatovdni. Obr. 20 ukazuje jednotlivé féze vyroby konstrukce 30.

Ve fdzi 290

5
ve fédzich 291, 292

e provadi svafeni a zkrucovéni drdtt 34, 35, 37, které se potom stfihaji
a 293. Bghem fdzi 294, 295 se drdty 34 umisti na pPitky 246 stroje 38

a drdty 35 na pfisludnou nasypku 252. Dréty 34, 35 se svafi ve fdzi 296 a potom st¥ihaji ve
fazi ggz.‘Potom, zatimeco p¥i&né zuby 272 se vracejl k pdsmu svafovdni bghem fdze 298, mii-
Je se mohou uchopit ve fdzi 299 a umistit na opérné plodiny 81 stroje 40. Potom se odebe-
rou ze svych nésypek 101 bshem fdze 211 pii&né drdty 37. Zde zatind fdze montdZe konstruk-
ce 30, pfi ni? pfigné dréty se pesouvaji po krocich behem faze 300, zatimco hnaci orgdn
104 a ramena 111 umistily drdt 37 ve stfedni poloze béhem fdze 303.

Potom ndsleduje zvednuti elektrod ve fdzi 305, svafeni ve fdzi 306 a vraceni pédk 190
ve f4zi 307. Potom se ve fézi 309 vydd povel ke sputéni elektrod a ve fdzi 310 nastédvd
pfevzeti vyrobené konstrukce na télese 50.

PATENTOVE NAROKY

1. Zafizeni pro vyrobu trojrozmErnych kovovych konstrukci, sestédvajicich z plochych mE{Z{i,
uréenych ke svateni s pfitmymi drdty, prifem? ka?dd plochd mfi? obsahuje dva vngjsi
podélné drdty ve sméru podélné osy a rozpérné drdty kolmé k nim, pficem? zatizeni je
opatfeno svafovaci jednotkou, obsahujici scustavu dvojic elekirod pro svafeni pfi&nych
dratd s plochymi m¥iZemi v mistech k¥i¥eni, ddle poddvacim Gstrojim ploché miiZe pro
jeji posouvéni o rozted pfiénych drétd ve sméru podélné osy po svafeni pritnych drétd
s miiZemi a podpscnym rdmem, vyznadujici se tim, Ze na podpérném rému (41) jsou uspofddd-

ny vodorovné podlouhlé opdrné desky (81) plochych m¥iZi rovnob&Zné navzdjem a s podél-
nou osou siroje a uspoféddané navzdjem v odstupech podle roztete plochych miiZi, ddle

na poddvacim Gstroji (45) jsoubuspufédény poddvaci zuby (190) a posouvat (182) podédva-
cich zub@ (190), piidem? posouvad (182) je spojen s poddvacimi zuby (190) a je uspofd-
dén posuvng po drdze protinajici rozpérny drdt kaZdé ploché m¥i’e a poddvaci zuby (190)
maji kazdy nejméng jednu svislou zdbsrnou hranu (193), dédle je uspofdddno polohovaci
zafizeni (42), které obsahuje dva nosné &leny (126) drdtu a dva ovlddade (124) posuvu
drdtu a elektronickd ovlidaci jednotka (57), kterd je spojena se svafovaci jednotkou
(43), posouvaSem (182) poddvacich zub& (190) a ob&ma ovladadi (124).

2. Zatizeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, %e op&rné desky (81) jsou rovnobding s dvo-
jici koncovych voditek (92, 93) o préfezu tvaru U pro vnéjsi podélné drdty ploché mii-
Ze, ptifemZ koncovd voditka (92, 93) jsou rovnob&Znd s podélnou osou zafizeni a kaZdd
dvojice koncovych voditek (92, 93) presahuje opérnou desku (81) smérem do prostoru
u ptislu3né dvojice aktivnich &4sti (163, 165) elektrod svafovaci jednotky (43).

3. Zatizeni podle bodd 1 nebo 2, vyznadujici se tim, Ze opdrné desky (B8l) maji prvni sku-
pinu sefazovacich &lend (84), z nichZ kaZdy md prvni plochu pro vnéjsi podélny drdt na
jedné strang prislusné ploché mtife a druhou skupinu sefazovacich &lend (86), z nichz
kazdy mé druhou plochu pro vn&jsi podélny drdt na druhé strang pifisludné ploché miiZe.

4, Zatizeni podle bodu 3, vyznadujici se tim, %e druhé skupiny sefazovacich &lent (86)
jsou spojeny ovlddacimi Srouby (94) a podpérnym rémem (41).
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. Zatizeni podle bodd 3 nebo &4, vyznadujici se tim, Ze s opérnymi deskami (81) jsou spo-

jeny svislé opéry (79), kolmé k vodorovnym opg&rnym deskdm (81).

. Zatizeni podle nékterého z pfedchozich bodl, vyznadujicich se tim, Ze posouvai (182) po-

ddvacich zubd (190) ma linedrni ovlddag (183), spojeny se svislou tyéi (184), nesouci

poddvaci zuby (190), a kazdy poddvaci zub (190) mad krom& zdbdrné hrany (193) zadni hra-

nu (194), sklongnou vzhledem k zdb&rné hrang (193).

. ZaFizeni podle bodu 6, vyznadujici se tim, Ze poddvaci zuby (190) jsou na svislé tydi

(184) uloZeny vykyvng. o

. “Zatizeni podle bodu 7, vyznadujici se tim, ¥e poddvaci zub (190) m& pFedni zub (191) a

zadni zub (192) vytvafejic{ dvé zdb&rné hrany a dvé sklondné hrany (194), piiemZ roz-
tet mezi jednou a druhou zdbdrnou hranou (193) kazdého podédvacihe zubu (190) je rovna
poloving roztete rozpérnych drdtd plochych miizZi.

. Zatizeni podle kieréhokoliv z pfedchozich bodd, vyznafujicich se tim, Ze nosné &leny

(126) drdtu maji dvojici stojin pro dvojici piiénych drdtd a kazdy nosny &len (126) md
svéraci orgadny (127) pro ptigny drét.

‘Zatizeni podle bodu 9, vyznagujici se tim, Ye ovladade (124) maji dva pisty (125), je-

jichZ dréhy jsou sklonény v dhlu 45° vzhledem'k rovindm podélnych drdtd plochych mfi-
z1.

Za¥izeni podle kteréhokoliv z pfedchozich bodd, vyznadujici se tim, Ze polohovaci zatfi-
zeni (42) md dva zdsobniky (101) pfi&nych drdtt, dvé ramena (111), z nichZ kaZdé md
svéraci orgény (114) pro p¥iény drat a dva mezilehlé oviddade (113), spojené s rameny
(111).

Zatizeni podle kteréhokoliv z pfedchozich bodl, vyznadujici se tim, Ze elektronickd
ovlddaci jednotka (57) md senzory (197) polohy pfi¢ného drétu, spojené s posouvadem
(182) poddvacich zuba (190).

Zatizeni podle nékterého z predchozich bodl, vyznagujici se tim, Ze elektronické ovid-

daci jednotka (57) méd sensory zdvihu (131, 133), spojené s ovlddadi (124).

11 vykresu
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