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(57)Anotace:

Regeni se tyka zptisobu montaze automobilovych karosérii,
kde soudésti karosérii jsou pro sestavovani automobilovych
karosérii nebo jejich &asti pfivadény ve vzajemném vztahu do
pfedem stanovenych poloh, a vzijemné se spojuji. Prvni
soucast karosérie se umisti v prvnim pfidrZovacim zafizeni,
které se pfesouva prvnim primyslovym robotem do pevného
upeviiovaciho zafizeni, kde se polohové upeviiuje. Dalsi
soucast karosérie se odpovidajicim zplisobem pfesouva do
upeviiovaciho zafizeni. Tyto dvé soucasti karosérie se
vzajemné spojuji pomoci spojovaciho zafizent, které je
unaleno pramyslovym robotem. MontaZni pracovisté pro
montéZ automobilovych karosérii, na zakladé soucasti
karosérii, obsahuje fadu manipulatort a fidici systém.
manipulatory jsou opatfeny prostiedky (26, 29) pro
piemist'ovani, polohovani a polohové upevitiovani a vzijemné
spojovani soucasti karosérii. Ridici systém m4 alespori jeden
programovy modul a fadu procesortl. Pracovi§té ma pevné
polohovaci a upeviiovaci zafizeni se spojovacimi ¢leny (26)
pro zabér se spojovacimi Eleny na pfidrzovacim zafizeni.
Pridriovaci zafizeni je dale opatfeno upinacimi ¢leny (29) a je
posuvné alespoil mezi dvéma polohami (14). Pocitacovy
program obsahuje instrukce pro programovy modul s fadou
procesorti, pro ovladani fady manipulatord, k provadéni shora
provedeného zpiisobu.
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Zpﬂsgg\(*”*montéini pracov1§té pro montdZ automobilovych
karosérii

Oblast techniky

Vynadlez se tykd zplsobu montéZe automobilovych karoseérii
nebo alespofi jejich ¢&asti na montéaZnim pracovisti, opatieném
alespoii jednim prumyslovym robotem, kde soulasti karosérii jsou
pro sestavovani automobilovych karosérii nebo jejich <&asti,
pfivadény ve vzajemném vztahu do pfedem stanovenych poloh, a
tam se potom vzajemné spojuji.

Vynadlez se také tykd montaZniho pracoviité& pro montaz
automobilovych karosérii nebo alespofi jejich &asti, na zéakladé
fady soudasti karosérii, kde toto pracoviit& obsahuje Fadu
manipuldtorlt a fidici systém, opatfeny alespeofl  jednim
programovym modulem s fadou procesorl, vyzkouSenych k provadéni
pohybli t&chto manipulétorl na zakladé€ poditalového programu,
pridem? manipulétory jsou opatieny prostfedky pro pfemistovani
soudasti. karosérii, pro jejich polohovani a upeviiovani a pro

jejich vzAjemné spojovéani.

Dosavadni stav techniky

P¥i montaZi automobilovych karosérii -podle dosavadniho
stavu techniky se pouZiva velké mnoZstvi upinacich pfipravki,
do nichZz se umistuji soudéasti karosérii, Casto pomoci
primyslovych robott, pFidemZ nésledn& se soulasti karosérii,
polohované v upinacich pEipravcich,vzajemné& spojuji svafovanim,
pfidem? svafovaci zafFizeni Jjsou wund3ena a manipulovéna

primyslovymi roboty. Je obvyklé, Ze takova montaZ se provadi
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na zakladé velkého mnoZstvi, d&asto pomé&rné malych soudasti
karosérii, a =z tohoto divodu Jje vyZadovédno velké mnoZstvi
upinacich pFipravkd. Tyto upinaci pEipravky Jjsou na =zakladé
nutnosti vyroby modell na objednavku uspofadény tak, Ze jedna
sada upinacich p#ipravk® je vyZadovana pro montdZ specifického
typu karosérie. V disledku toho, zm&na typu karosérie vyZaduje
nové vybaveni wupinacich pripravkl nastroji, coZz Jje <&asové

naroéna a nakladnéd operace.

Podstata vynélezu

Cilem tohoto vynalezu je vytvofeni naznadeného zplsobu
pomoci takového uspofadéani, aby se zlep3ila pfesnost montaZe,
aby se podstatné zkratily prostoje mezi vyménou jednotlivych
typl karosérie. A aby byly'vynechény zejména nékladné vyrébéné
upinaci pEipravky. Tohoto cile, vytvafejici =zaklad vynélezu,
bude dosaZeno, jestliZe tento zplsob obsahuje vyznaky, jak je
stanoveno v pfipojeném néroku 1.

PouZivanim pfidrZovacich zafrizeni, kterd ,na jedné strané"
maji spojovaci &leny pro polohové upinani a vzajemné
propojovani s polohovacim a upeviiovacim zafizenim, a ,na druhé
strand™ maji upinaci &leny pro zab&r se soulastkami karosérii,
poskytuje tento zpisob dileZitou vyhodu, Ze je vynechéno velké
mnoZstvi upinacich pPipravkd pro modely vyréb&né na objednavku.

JestliZe se tento jeden a tentyZ prlimyslovy robot pouZiva
jak pro manipulovani s pFidrZovacim zafizenim, tak pro
manipulovani se spojovacim zafizenim, sniZuje se &as pracovniho
cyklu, soudasn& se sniZenim poZadavku na polet strojnich dilq,
jeliko? pridrZovaci zafizeni miZe byt z&sobovano soudastkami

karosérie bé&hem doby, kterg se pouZiva pro spojovaci operace.




Dal3im cilem tohoto vynalezu Je 2zvySeni rychlosti
montédZniho procesu.

Tohoto cile bude dosaZeno, jestliZe tento zplsob obsahuje
vyznaky, jak je stanoveno v pfipojeném néroku 3.

V diisledku té&chto vyznakll poskytuje tento zplscb dileZitou
vyhodu, %e né&kolik pFidrZovacich zafizeni miZe byt ovladéno
soudasné svymi pFisludnymi primyslovymi roboty, a Ze se tyto
roboty, kdyZ Jjsou pFidrZovaci =zafizeni =zasobovana novymi
soulastkami karosérie, mohou pouZit pro spojovaci operaci.

Dal3diho zkraceni &asu pracovniho c¢yklu pro montéazZni
operace bude dosaZeno, JjestliZe tento zplsob také obsahuje
vyznaky, jak je stanoveno v pfipojeném néroku 7.

V dusledku t&chto vyznaki poskytuje tento zplsob dlileZitou
vyhodu, %e spojovaci operace miZe byt rozdélena na dva rizné
kroky, kde prvni krok pouze znamen& ,geometrické zajisté&ni™
karosérie v polohovacim a wupeviiovacim =zafizeni, t.j., Ze
spojovaci operace se provadi pouze do té miry, aby soulasti
karosérie, po svém uvolné&ni, nemohly vyvolat nebezpeli
relativni zm&ny polohy, zatimco kone&na féze spojovaci operace

se miiZe provaddt mimo polohovaci a upeviiovaci zafizeni.

Pfehled obrézkl na vykrese

Vynalez bude dale podrobn&ji popsén podle doprovodného
vykresu, kde na obr. 1 je schematicky znazorn&no uspofadani
{layout) montéZniho pracoviété podle tohoto vynalezu a na
obr. 2 dje v perspektivnim pohledu znézorn&no polohovaci a

upeviiovaci zafizeni, obsaZené v montéZnim pracovi3ti.
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Priklady provedeni vynalezu

Tento vynalez bude nyni déle popséan ve spojeni s montaZi
kabin n&kladnich voz®, ale pro odborniky v oboru je zfejmé, Ze
tento vynalez miZe byt také uplatn&n pii monta%i jakéhokoliv
typu automobilové karosérie, nebo alespoil jeji Casti.

Ve zobrazeném uspofédani {layout) obsahuje montéaZni
pracovidté tFi rtzné montdZni nebo pracovni stanice 1,
respektive 2 a 3, které jsou uspofadany ve vzajemném sledu
podél sméru prichodu 4 pro kabiny nékladnich vozl, které se
maji montovat v tomto montéZnim procesu. KaZda pracovni stanice
obsahuje polohovaci a upeviovaci zafizeni 5, respektive 6 a 7.
V podélném sm&ru prichodu 4 dale prochazi celym monté&Znim
pracovidtém dopravni draha 8, podél niZ miZe byt pohanéna fada
hnanych vozikl nebo palet, tak zvanych kluznych palet, ve sméru
prichodu 4. Tyto voziky jsou uspofadany s moZnosti zdvihéani a
spoudténi, a jsou urdeny v prvnim stupni pro pfepravu zakladni
desky nebo celé podlahy kabiny nékladniho vozu, ale postupné
také pro podepfeni kabiny nékladniho vozu, ktera se ma montovat
v tomto monté&Znim procesu.

Z levého konce dopravni draéhy 8, podle obr. 1, je
uspofadana zp&tnad draha pro zpétnou pfepravu vozikl 9 do
vychozi polohy 10.

Jak bylo shora nazna&eno, dopravni dradha 8 prochazi
riznymi pracovnimi stanicemi 1, 2 a 3, ale také polochovacim a
upeviiovacim zafizenim 5, 6 a 7, ur&enymi jako portaly, takZe
v prvnim stupni 1plnad podlaha 11 kabiny a nadsledné& kabina
ndkladniho vozu, kterA se ma& montovat v tomto montaZnim
procesu, mife byt un&Sena timto pracovistém podél sméru
prichodu 4.

V kaidé pracovni stanici 1, respektive 2 a 3, Je alespoii

jedna draha 12, podél niZz je pohanény alespoii jeden prumyslovy
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robot 13, rovnob&Zn& se smérem prlichodu 4. Kazda jednotliva
drdha 12 robotu pfesahuje za pfislu3né polohovaci a upeviiovaci
zafizeni, a tak té&sné& k nému, Ze primyslovy robot, pohybujici
se na draze robotu, dosidhne do polohovaciho a upeviiovaciho
zafizeni, aby tak v ném mohl vykonavat rlizné operace.

Jak je patrné z obr. 1, pouZivad se jedna dréha 12 robotu
na kaZdé stran& polohovaciho a upevilovaciho zafizeni, alespon
v né&které z ruznych pracovnich stanic 1, 2 a 3. V disledku toho
mohou prlimyslové roboty 13 vykondvat rizné operace soulasné, a
z opa&nych stran kabiny nakladniho vozu, kterd se ma montovat
v tomto montaZnim procesu.

Na té& strand drah robotu, kter4d Jje odvracena od
polohovaciho a upeviiovaciho zarizeni 5, respektive 6 a 7, Jje
fada vychozich poloh 14, respektive 15 a 16, pro pEisludny
podet pridrZovacich zafizeni 17, respektive 18 a 19, jak bude
podrobndji popsano dale, jak pokud jde o jejich funkeci, tak
o konstrukci.

Je ziejmé, Ze v takovych pfipadech, kde se pouZiji dvojité
drahy 12 robotu v kaZdé pracovni stanici, je také moZné pouzit
dvojité soubory vychozich poloh pro pfidrZzovaci zafizeni.

Rizna4 pridrZovaci zafizeni 17, 18 a 19 jsou umisténa ve
svych vychozich polohédch 14, respektive 15 a 16, v polohach,
které maji co do &iné&ni s PFidicim systémem, pouZivanym k Fizeni
montéiniho pracoviit&. To znamen&, Ze roboty 13 ,v&di“ pFesnég,
kde jsou umisté&na rlznad pfidrZovaci zafizeni, kdyZ jsou ve
svych vychozich polohach.

PfidrZovaci zaFizeni jsou opat¥ena sm&rovacimi a upinacimi
&leny, pomoci nichZz miZe byt souléast karosérie pfesné
polohovdna a upevnéna vzhledem k piidrZovacimu zaEizeni.
V takovém pfripadé by m&lo byt pozorovéno, Ze pouze umisténi
sm&rovacich a upinacich &lend je pfimo pfizplisobeno soulésti

karosérie, ktera se m& polohovat a seviit v piidrZovacim




zaFizeni. Jinak jsou pfidrZovaci zafizeni normalizovdna a jsou
identicka.

Ka?dé pPidrZovaci zafizeni m& spojovaci Clen pro vzajemné
propojeni s oto&nym stolem na primyslovém robotu 13. Spojovaci
Elen obsahuje jednak &istd mechanické spojky, ale také spojky
pro pfivod ovladaciho média k pfidrZovacimu zafizeni, napfiklad
elektrické kabely, trubky pro stladeny vzduch a podobné&.

Vn&jsdi pfivod ovladaciho média také slouzi pro ruzneé
vychozi polohy 14, 15 a 16 pridrZovacich zafizeni, takZe jiZ ve
vychozich polohach mohou byt riizné soulasti karosérie smérovany
a sevPeny polohové pevnym zplsobem v kaZdém pIfislu3Sném
pfidrZovacim zafizeni.

Z rtznych vozikd 9, pohyblivé uspofadanych podél dopravni
drahy 8, vystupuji smérovaci =zafizeni, napfiklad ve formé
vodicich &ept, které =zabiraji s pfisludnymi vodicimi otvory
v zakladnich deskdch nebo v podlaze 11 kabiny. To znamena, Ze
hotova podlaha kabiny u primyslového robotu 20, ktery Je
pohanén podél pFi&né dradhy 21 robotu, se mlZe pouzit pro
umist&ni podlahy kabiny na vozik 9, kdyZ je umisté&n ve vychozi
poloze 10. V dusledku toho se provede umisténi podlahy kabiny
vzhledem k voziku 9.

Podlaha 11 kabiny, spo¢ivajici na voziku 9, se pfemisti
podél dopravni drahy 8 do prvni pracovni stanice 1, podél sméru
prichodu 4, kde se vozik 9 pfesné& polohuje vzhledem
k polohovacimi a wupevilovacimu zaFizeni 5, které Jje zde
umist&no. Nasledné se podlaha 11 kabiny v tomto polohovacim a
upeviiovacim zafizeni zdvihne do spravné vertikalni polohy.

Alespofi jeden, ale zejména vice primyslovych robotl 13,
obsaenych v prvni pracovni stanici 1, musi byt uzptsobeno
k sevieni a dr3eni pPidrZovaciho =zafizeni se soulasti
karosérie, ktera je v ném polohovana a upevnéna, aby bylo mozZno

dale posunout piidrZovaci zafizeni a tuto souast do polohy pro




zajisté&ni pridrZovaciho zafizeni v polohovacim a upeviiovacim
zafizeni 5. Za tim udelem maji polohovaci a upeviiovaci zafizeni
a ptidriovaci =zaFizeni vzajemn& =zabirajici spojovaci <&leny,
pomoci nichZ miZe byt pFidrZovaci zafizeni pFesnym zpisoben
polohovano a upevndno Vv tomto polohovacim a upeviiovacim
zafizeni. To pPirozen& také znamend, Ze soulast karosérie Jje
pfesné& polohovana a upevnéna rovné&Z v polohovacim a upeviiovacim
zafizeni.

V polohovacim a upevilovacim zalizeni Jjsou souasné
upevnéna zejména dvé pfFidrZovaci zafizeni, vZdy jedno na kazdé
stran& dopravni drahy 8.

Aby soudasti karosérie nebyly vystaveny nebezpeli, Ze
budou polohové pFemistény vzhledem k pfidrZovacim zafizenim,
nebo %e z nich pfipadn& uplné& vypadnou, jsou v polohovacim a
upeviiovacim zafizeni uspofadany spojky pro ovladaci média
k pridrZovacim zaFizenim, takZe tato zafizeni Jsou pribé&Zné
nap&jena takovymi médii.

Po dokon&eni shora popsanych krokll se roboty 13 odpoji od
svych pfisludnych pfidrZovacich zafizeni, a néasledné se roboty
pfesunou ke skladim 22 n&fadi, kde se spoji se spojovacimi
zafizenimi, unaSenymi a manipulovanymi primyslovymi roboty, a
potom se pouZivaji ke vzajemnému spojovani soulasti karosérie,
umisté&nych v polohovacim a upeviiovacim zafizeni.

Kdy? se vzadjemn& spoji podlaha 11 kabiny a soulasti
karosérie, které jsou na ni uloZeny, postupuje se tak, aby po
uvolndni ji% nemohlo nastat Zzadné nebezpeli, Ze budou vystaveny
vzAajemnym polcohovym zmé&nam, proto montéaZni jednotka,
sestavajici z podlahy kabiny a soulasti karosérie, které jsou
k ni pPfipevné&ny, miZe byt pomoci voziku 9 a dopravni traté 8
pfemist&na ven z polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni do
spojovaci polohy 23, kde se provadi konelné vzajemné spojovani,

pomoci dald§iho jednoho nebo vice dalsich prumyslovych robotd 13




a spojovacich =zaFizeni, kterd jsou témito roboty unaSena a
manipulovéana.

Soulasné&, prumyslové roboty, které umistily pEidrZovaci
zafizeni do polohovacich a upeviiovacich zafizeni, uloZily sva
spojovaci zaFizeni do skladu 22 nafadi, a nésledné, byly znovu
pEipojeny k pfidrZovacim zafizenim, a vratily je zp&t do jejich
pfisludnych vychozich poloh 14, respektive 15 a 16, kde jsou
na svém misté& uloZeny nové soudasti karosérie.

Po kone&ném spojeni v prvni pracovni stanici 1, se
Gastednd smontovana kabina nakladniho vozu pfepravuje podél
" sm&ru prichodu 4 do druhé pracovni stanice 2, kde se nova

pfidrfovaci zafizeni 15, 15° a 15°° se soulastmi karosérie,

které jsou v nich polohov& upevnény a zajiStény, zdvihnou do
polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni 6, které je zde umisténo,
a naslednd se opakuje postup z prvni pracovni stanice 1.

Jestlie se pouZiva tFeti pracovni stanice 3, se tfetim
polohovacim a upevilovacim zafizenim 6, po konecném spojeni ve
druhé pracovni stanici 2, pfepravi se <&astelné smontovana
kabina nakladniho vozu do tFfeti pracovni stanice 3, kde se
tento postup opakuje.

Na obr. 2 je v perspektivnim pohledu znazornén priklad
polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni. Z obr. 2 Je zFejmé, Ze
toto zarizeni obsahuje vertikalni sloupy 24, které jsou paroveé
uspofadany na obou stranach dopravni dradhy 8. Pro parové
stabilizovani jsou sloupy 24 spojeny ve svych dolnich oblastech
spojovacimi tyZemi 25. Sloupy 24 tvoii portal, JjimZ prochazi
dopravni dréha 8.

7 vertikalnich sloupt 24 vystupuji spojovaci &leny 26 pro
z4b&r s pFisludnymi spojovacimi &leny na téch pfidrZzovacich
zarizenich, napPiklad 14, 147, kterd maji byt piipevnéna ke
slouptim 24. Tyto spojovaci ¢&leny 26 a pFfislu3dné spojovaci

Zleny na pfidrzovacich zafizenich 14, 14° Jsou ovladatelné




ginnosti vhodnych manipulatord nebo servomechanismii, které jsou
Fizeny hlavnim Ffidicim systémem tochotc pracovidt&, podle
vynalezu.

Jak bylo shora uvedeno, rlzna pfidrZovaci zafizeni maji
spojovaci &leny 27 pro vzédjemné propojeni s primyslovymi roboty
13, které se pouZivaji pro ovladani pfidrZovacich zafizeni. Jak
bylo dale shora uvedeno, tyto spojovaci &leny 27 maji jednak
mechanické spojky, a jednak spojky pro ovladaci média.

PfidrZovaci zafizeni 14, 14° maji dale smérovaci zafizeni
28 a upinaci &leny 29, jejichZz pomoci mohou byt s pFfesnym
polohovanim sevPeny a drZeny soulasti karosérie v pEidrZovacich
zafizenich. Smérovaci zaFizeni a upinaci &leny jsou uspofadéany
tak, aby byly vzadjemné& uloZeny spcleln& s jedinou soulasti
karosérie. Alespoifi upinaci ¢&leny 29 mohou byt manipulovany
Einnosti manipulatort®, které jsou piipojeny k pfivodu Fidiciho
a ovladaciho média, bud prostfednictvim primyslového robotu 13,
prostfednictvim pfivodu fidiciho a ovléadaciho média
polohovaciho a upeviiovaciho =zafizeni, nebo prostfednictvim
externiho pFivodu Eidiciho a ovladaciho média v kaZdé piisludné
vychozi poloze 14, 14°. Tyto manipulatory jsou také Eizeny

fidicim systémem mont&Zniho pracovi3té podle tohoto vynalezu.
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1. Zplsob montaZe automobilovych karosérii nebo alespoi jejich
&asti na montédZnim pracovidti, opatfeném alesponn Jjednim
primyslovym  robotem, kde  sou&ésti  karosérii  jsou pro
sestavovani automobilovych karosérii nebo jejich &asti,
pfivadény ve vzajemném vztahu do pIedem stanovenych poloh, a
tam se potom vzajemné spojuji, vy zna ¢ u jicli s e
t i m, Ze se prvni soudést karosérie umisti, polohuje a upevni
v prvnim p#idrZovacim =zafizeni (17, 18, 19), dale se prvni
pfidrZovaci zafizeni s prvni soulasti karosérie pfesouva prvnim
primyslovym robotem (13) do pevného polohovaciho a upeviiovaciho
zafizeni (5, respektive 6 a 7) a polohuje se a upeviiuje se
vzhledem k tomuto =zaFizeni, dale se dal3i soudast (11)
karosérie pfesouvad do polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni a
polohuje se a upeviiuje se vzhledem k tomuto zafizeni, a dale se
prvni a druhd soulast karosérie vzajemn& spoji, alespoi
v takové mife, Ze po uvolnéni nenastane Z&adné nebezpeli
vzajemného polohového pfesunuti, pomoci spojovaciho zaFizeni,
které je una3eno a manipulovano prvnim nebo pPipadné dal3im

primyslovym robotem (13).

2. Zptsob podle naroku 1, vy zn a ¢ u j i ¢ i s e
t 1 m, %e se dal3i soudast (11) karosérie polohové upeviiuje
v polohovacim a upevilovacim zaFizeni (5) pfted prvnim

ptidrZovacim zafizenim (17).

3. Zptisob podle néroku 1 nebo 2, vy znadujici 5 e
t i m, %e se pripadn& druhé, tFeti atd. pfidrZovaci zafizeni
(17, 18, 19) se druhou a tfeti soulésti karosérie, polohovanou
a polohové upevndnou v tomto zafizeni, polohuji a upeviiuji

vzhledem k polohovacimu a upeviiovacimu zafizeni (5, respektive
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6 a 7) pomoci druhého, tF¥etiho atd. primyslového robota (13).

4. Zplsob podle narokdt 1 a%Z 3, vy zna & ujicli s e
t i m, 2e se prumyslovy robot (13) pfipojuje k prvnimu
ptidrZovacimu =zafizeni (17), kdyZz Jje toto zafkizeni =zasobeno

prvni souasti karoseérie.

5. Zpusob podle narokit 1 aZ 4, vy zna & u jici s e
t i m, Ze se prumyslovy robot (13) wuvolni od prvniho
pfidrZovaciho =za¥izeni (17), kdyz je toto zafizeni polohové
upevné&no vzhledem k polohovacimu a upeviiovacimu zafkizeni (5),

pro nésledujici uné3eni a manipulovani se spojovacim zafizenim.

6. Zptsob podle ndrokd 1 a2 5, vy zna ¢ u jici s e
t 1 m, Ze se primyslovy robot (13) znovu pfipojuje k prvnimu
pfidrZovacimu zafizeni (17), po vzajemném spojeni se souléstmi
karosérie, pro navrat p¥idrZovaciho zafizeni do vychozi polohy
(14), kde se soulast karosérie znovu polohuje a upeviuje

vzhledem k pfidrZovacimu zafizeni.

7. Zplsob podle narokt 1 a2 6, vy zna & u j ici s e
t 1 m 2Ze po vzadjemném spojeni soulasti karosérie se tyteo
soudasti pfemisti z polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni (5),

pro dodate&né spojeni.

8. Zplsob podle narokd 1 az 7, vy zna & u j ici s e
t 1 m, Ze po vzajemném spojeni soudasti karosérie, a po
pfipadném dodatedném spojeni se tyto soudasti pfemisti do
druhého polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni (6, respektive 7)
a polohuji a upeviiujici se vzhledem k tomuto zafizeni, a
pfi&em? jedno nebo vice dodate&nych pridrZovacich za¥izeni (18,

respektive 19) s dodatednymi souCastmi karosérie, polohovanymi
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a upevnénymi v téchto =zafizenich, se polohuji a upeviiuji
vzhledem k polohovacimu a upeviiovacimu zafizeni, pFfilemZ tyto
dodate&né soudasti karosérie se vzéajemné& spojuji s pfedem

spojenymi souléstmi karosérie.

9. Mont&aZni pracovidté pro montéZ automobilovych karosérii nebo
alespoii jejich &asti, na zakladé Fady soulasti karosérii, kde
toto pracovisté obsahuje radu manipulétorﬁ a fidici systém,
opatfeny alespoil jednim prbgramov?m modulem s Fadou procesori,
vyzkou3enych k provadé&ni pohybl téchto manipulatorl na zékladé
poditadového programu, pfiéemZ manipuldtory Jjsou opatfeny
prostfedky (9, 13, 26, 29) pro premistovani soulasti karosérii,
pro jejich polohovéani a polohové upeviiovani a pro jejich
vzédjemné spojovani, vy znac&u jici s e t im Ze
obsahuje alespofi jedno pevné polohovaci a upeviiovaci zafFizeni
(5, 6, 7), opatfené spojovacimi &leny (26) pro za&bér
s pfisludnymi spojovacimi &leny na pfidrZovacim zafizeni (17,
respektive 18 a 19) pro jeho polohovani vzhledem k polohovacimu
a upeviovacimu zafizeni, pFiCemZ uvedené pfidrZovaci zafizeni
je opatfeno upinacimi &leny (29) pro polohovani a  polohové
upeviiovani soulésti karosérie vzhledem k pfidrZzovacimu
zafizeni, a pri&emZ uvedené pridrZovaci zafizeni je posuvné
alespofi mezi vychozi polohou (14, respektive 15 a 16) pro
upnuti souéasti karosérie a polohové  pevnou polohou

polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni, a zpét.

10. MontaZni pracovisté& podle naroku 9, vy zna ¢ u j ici
s e t 1 m, %e manipuldtor je tvofen primyslovym robotem
(13), ktery je uspofadan k Fizeni jak pfidrZovaciho zafizeni
(17, 18, 19), tak spojovaciho zafizeni pro vzajemné spojovani
soulasti karosérie, polohovanych a  polohové upevnénych

v polohovacim a upeviiovacim zafizeni (5, respektive 6 a 7).
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11. Po&italovy program, obsahujici instrukce pro programovy
modul s Fadou procesorl, pro ovladani fady manipulatort,

k provadéni zplsobu podle kteréhokoliv z narokd 1 aZ 8.

12. Po&itadovy program podle naroku 11, vy zn a & u j i c i
s e t 1 m, Ze je opatfen alespoini &aste&né zprostfedkujici

siti, jako je Internet.

13. Médium, snimatelné po&itaem, vy zna cé u ijici s e
t 1 m, Ze obsahuje politadovy program s instrukcemi pro

ovladani Fady procesori, k provadéni zplsobu podle kteréhokoliv

z narokt 1 aZ 8.
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