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(54) Automaticky orientovaci prekladat kruhovy§ch nbrhbknv
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Udelom rie$enia je zautomatizovanie na-
kladania a vykladania kruhovych obrobkowv
pri stiCasnej zmene orientdcie obrobku me-
dzi jednotlivfmi obrdbacimi strojmi. Utelu
sa dosiahne tym, Ze na konci piestnej tyte
hydromotora je ototne uloZeny &ap, opat-
reny spojkou proti samovolnému otédaniu,
na ktorom je neototne uloZené ozubené ko-
leso a odoberaci k6%. Na spodnom konci
valca hydromotora je upraveny ozubeny hre-
beil.
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Vynélez sa tyka automatického oridhtova-
cieht prékla@dsa kruhovych obrobke:

V sudasnosti sa k automdtizovanémid ha- -

kladaniu a vykladaniu kruhovych obrobkov
pouZivajii automatické ndkladabe, ktotfeh

podstata je v tom, Ze na odoberacom zlabe -

tunelového tvaru, opatrendho Sikmiym do-
razom Jje uchytetif posuvny mechanizmus
vedenia ukonéeného v spodnej asti ototne
uloZenym odoberacim koSom, prigom v cel-
nej strane v osi vretena je umiestneny vy-
hadzovaé v telese upinada, nad osou vrete-
na, v felnej strane stroja je umiestnené na-
kladacie rameno s privodnym Zlabom. Po-
hyby ramena automatického nakladafa a
odoberacieho koSa prebiehaju stufasne a.vy-
kldpanie obrobku do odoberacieho Zlabu je
pri pohybe odoberacieho ko3a smerom ho-
re automatické. Nevfhodou v stifasnosti po-
u¥ivanych automatickych naklada&ov kru-

hovych obrobkov je, Ze pri strojoch zora=

denych do linky, sa kruhové cbrobky medzi
strojmi e$te orientuji samostatngm vyné3a-
cim a obracacim zariadenim, pretoZe pou-
¥ivané automatické nakladale nezahezpadu:
ju orientdciu obrobkov. potrebni pre preve-
denie dalSej operacie vo vyrobnom cykle. V
désledku uvedenej nevyhody sa zvdc3uja
poZiadavky na zéstavni plochu, néklady na

zariadenie a v dosledku portich- vynésacie- -

ho a obrébacieho zariadenia dochadza k
zniZovaniu produkcie linky. ,

Uvedené nevyhody odstrafiuje automatic:
ky orientovaci prekladad pozostdvajici z
hydromotora, ktory je spolu s odoberacim
#labom upraveny na stojane upevnenom na
rame stroja, podla vyndlezu, ktorého pod-
stata spodiva v tom, Ze na konci piestnej
ty8e hydromotora je ototne uloZeny &ap, o-
patreny spojkou proti samovolnému otdta-
niu, na ktorom je neotofne uloZené ozube-
né koleso a odoberaci k08. Na spodnom kon-
ci valca hydromotora je upraveny ozubeny
hrebeii.

Vyhody zariadenia podla vyndlezu si v
tom, Ze pohyby ramena nakladada oriento-
vacieho a odoberacieho koSa prebiehaji
sttiasne. Orientovanie obrobku je automatic-
ké pri spdtnom pohybe posuvného mecha-
nizmu pomocou ozubeného kolesa a hrebe-
fla. Premiestnenie obrobku do -odoberacie-
ho #labu je automatické po ukondeni spit-
ného pohybu posuvného mechanizmu.

Priklad konstrukéného rieSenla. zariade-
nia podla vynédlezu je znédzorneny nd pripo-
jenych vykresoch, kde obr. 1 znazoriiuje v
ndrysnom pohlade (orientovaci-a odobera-
ci k68 v hornej polohe) obr. 2-v pédorys-
nom pohlade, obr. 3 v nérysnom pohlade
{orientovaci a odoberaci k63 v spodnej po-
lohe) automaticky orientovaci preklada&
kruhovych obrobkov.

Nakladacie zariadenie sa skladd z pri-
vodného Zlabu 2 opatreného oddelovadom
10 kraZkov s nakladacim ramenom 1 a o-
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-dgberagieho -Zlabu 7 s odoberaecim zariade-

nim. Teledio 14 nakladacieho ramena 1 je
dloZend: posuvhe a vediacom telése 13. Na-

- kladacie rameno 1 s upinanim chépadla 4
-je-v talese: 14 ratiena 1 uloZené ototne. Na-

tdlanie sa prevddza natdCacim zariadenim
15. V spodiion priestore pod vodiacim te-
lesom 13 je uloZené vreteno 18, v osi ktoré-
ho je umiestneny vyhadzovac 6 v telese u-

. pidata -8; Nd lavVej strane vodiaceho telesa

13 jé uloZeny privedny Zlab 2 s oddelova-
gom 10 kraZkov, ktory zamédzujs puodéva-
niu viacerych kriZkov, do nakladacej Cas-
ti #labu 2. Na pravej strane vodiaceho te-
losd 13 je na stojdfe 24 upevnéhom na ré-
me stroja 23 uloZeny odoberaci Zlab 7 o-
patreny na vstupe naréfkou 22 s odobera-
cith zarfiadenim,; ktoré sa skladd z vedenia
11 piestnej tye 12 hydromodtora, na ktore]
je otoéne uloZeny ¢ap 8 opatreny ozubenym
kolesom 17, orientovacim & odoberacim Ko-
$om 3 opatrenym prepazkou 21 pritom Eap
8 je zaisteny proti samovolnému otdfaniu

spojkou 18 & na spodnom konci valca 20

hydromotora je pevne uchyteny ozubeny
hrebeii 18.

Nakladacie rameno 1 sa z vychodzej po-
lohy zaéne postivat do zadnej polohy k pri-
vodnému ¥labu 2. Tym dd impulz k pohybu
orientovacieho a-odoberacieho ko3a 3 do
spodnej polohy. Ked sa nakladacie rameno
1 presunie do zadnej polohy dé impulz pre
uptiutie obrobku do chapddla 4. Po upnuti
obrobku sa nakladacie rameno 1 vrati do
prednej polohy a je pripravené k natddaniu
do osi upinata 5. Orientovaci a odoberaci
k6§ 3 v priebehu pohybu nakladacieho ra-
mena 1. sa. presunie do osi upinada 5§, d&
impulz. na- vyhodenié obrobku. vyhadzova-
¢om 6-v- telese upinada 8, Po vyhodeni ob-
robku dostand tmpulez orientovaci a- odobe-
ra¢i kd¥ 8 pre pohyb do hornej polohy. V
polohe ked ‘ozubané koléso 17 dosiahne u-
royeii; prvého zubu ozubeného hrebeiia 18
zadno sa:orientovaci a-odoberaci kog 3 oté-
¢gat pomocou ozubeného kolesa 17 a ozube-
nélo. hrebetia 18 a. pri dosiahnuti . hornej
polohy otofeny obrobok o 180° — zoriento-
vany sa vyklopi obrobok do odoberacieho
¥labu 7 odsunutim prepdZky 21 cez nar§z-
ku 22. Orientovaci a odoberaci kds 3 v spod-
nej polohe d4 impulz k naté€aniu naklada-
cieho ramena 1 do osi upinada 5. Po dosiah-
nuti polohy v ose.upinata dostane impulz
pre pohyb do upinada 5 a tam impulz pre
uvolnenie obrobku z chédpadla 4 a pre u-
pnutie do upinada 5. Po upnuti nakladacie
rameno 1 sa posunie do prednej polohy od
osi upinata 5 a natoti sa do vychodzej po-
lohy. V tejto polohe d& impulz k spusteniu
automatického cyklu stroja. Spustenim stro-
ja dostane impulz oddelova& 10 kriZkov pre
pohyb vpred a vzad. Tymto pohybom pri-
pravi dal¥f obrobok v privodnom zlabe 2
k nakladaniu. T¢ym je cyklus skonfeny.
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Vynélez méZe byt uplatneny u strojov (sa-
struhov, brasiek a pod.), ktoré st zaradené
v automatickom, poloautomatickom vyrob-

nom procese a vyrdbaji kruhové obrobky

(priruby, krdiZky a pod.].

PREDMET VYNALEZU

Automaticky orientovaci prekladaé kru-
hovych obrobkov pozostdvajici z hydromo-
tora, ktory je spolu s odoberacim Zfabom
upraveny na stojane upevnenom na rame
stroja vyznadeny tym, Ze na konci piestnej
ty€e (12) hydromotora je ototne uloZeny

gap (8), opatren§ spojkou (18) proti samo-
volnému ot4¢aniu, na ktorom je neotodne
uloZené ozubené koleso (17} a odoberaci
ko8 (3), priCom na spodnom konci valca
(20) hydromotora je upraveny ozubeny hre-
beni (19).
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