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(54) Automaticks obrab&cf linka -

(57) Automatickd obrabsci linka je uréena —_—
pro soutasné obrdbéni dvojice shodnych ob-
robkt rotacéniho tvaru z nékolika smérd,
které mohou byt na sebe kolmé.

Automatickd obrdbéci linka sestdvd nejméns
ze dvou specidlnich obrabécich stroja (12,
15) s otodnymi stoly (16, 23), na kterych
jsou upraveny upinade (22, 4) funk&né napo-
jené na meziopera&ni dopravnik (2) pfes o-
toéné manipuldtory (10, 13). Jedno praco-
visté je osazeno konstrukéné shodnymi dvou-
vietenovymi pracovnimi jednotkami (19) s
délkové odstupnovanymi pracovnimi nédstroji
(20), druhé pracovi$§té dvéma protismérng
orientovanymi horizontdlnimi dvouvietenovy-
mi vrtacimi jednotkami (26), horizontdlni
frézovaci jednotkou (29) a svislou vice-
vietenovou vrtac{ jednotkou (32). Oba stro-
je Jsou vybaveny optoelektrickou kontrolou
ndstrojd (20) a oplachovacim sysiémem (27).
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Vyndlez se tykd automatické obrabé&c{ linky na opracovani dvojic rotaénich obrobkd, se-
stédvajici z ¢ldnkového mezioperatniho dopravniku, manipulaéniho za¥i{zeni e z nejméné dvou
specidlnich obrdbgcich strojd.

Rotaéni obrobky vyZadujici opracovdni z nékolika stran se aZ dosud obré&béji jednotliwé
a postupné na rdznych konvenénich strojich nebo na specidlnich obrébécich strojich. PouZiti
konventnich obrédbécich strojd klade predevSim vysoké ndroky na zastavény prostor a instalo-
vany pfikon, vyvoldvd potfebu pracovnich sil, vznikaji organizacni problémy s manipulaci i
mezioperadni dopravou,., Zavedeni specidlnich obrédbécich sirojl pfedstavuje podstatny pokrok
v technologii obrébéni, ale s ohledem ns stédvajici zplisoby mezioperatni dopravy neni moZno
zcela vyloulit lidské pracovni sily, i kdyZ jejich potfeba je znacné niz3{. Kromé toho vaz-
by mezi jednotlivymi specidlnimi stroji mohou byt natolik sloZité, Ze snaha po sjednoceni
koncepce dopravniku obrobk( a upinaél vyvoldvd dals3i problémy, které vedou k tomu, Ze se
obrobky opracovdvaji na specidlnich strejich také jednotlivé i za cenu niZ3{ produktivity
celé linky.

Uvedené nedostatky odstranuje automaticks obrébéci linka podle vyndlezu, jeho? podstata
spogivd v tom, Ze podél clédnkového meziopera&éniho dopravniku je umistén jednak manipulator
s ototnymi chapagi funkéné napojeny vZdy na jeden z véjifoviié uspofddanych samostfedicich
segmentovych upinacl, umisténych na pohyblivé ¢dsti vicepolohového otogného stolu horizon-
tdlniho hlubokovrtaciho stroje, vybaveného konstrukéné shodnymi dvouvrietenovymi pracovnimi
jednotkami s délkovE odstupnovanymi pracovnimi ndstroji, jednak dalsi manipuldtor s neotog-
nymi chapaci funktné napojeny vidy na jeden ze dvou plGlkruhovych patrovych upinacd umisté-
nych na pohyblivé ¢4sti dvoupolohaového otocného stolu horizontdlné vertikdlniho stroje vy-
baveného dvéma protismérné orientovanymi horizontdlnimi dvouvietenovymi vrtacimi jednotkami
a horizontdlni frézovaci jednotkou pieklenutou tunelovym mezikusem, na kterém je uchycen
svisly stojan se svislou vicevietenovou vrtaci jednotkou, piicemZz oba stroje jsou vybaveny
optoelektrickou kontrolou ndstrojd a oplachovacim systémem.

Vyhodou automatické obrdbéci linky provedené podle vyndlezu je zna&nd Uspora pracovnich
sil prfi soutasném zvySeni produkce, pomérné maly zastavény prostor dany kompaktnostf feseni,
ale 1 pomé&rné maly instalovany pfikon. PoSkozeni ndstrojd je kontrolovdno optoelektrickymi
snimaci, takzZe nemlZe dojit k vyrob& zmetku nebo k havarii nékterého uzlu. Balsi vyhodou je
ur¢itd, i kdyZ omezena moZnost prestavby na opracovdni tvarové pribuznych soucddsti, zvysu-
je se bezpetnost prdce a kultura pracovnihe prostfedi v disledku komplexniho vyreSeni tiis-
kového hospoddfstvi, automatizace chlazeni a aplachovdni, manipulace s polotovary a hotovy-
mi obrobky a podobné.

Pfikladné provedeni automatické obrdbéci linky podle vyndlezu je schematicky zndzornéno
na pfipojenych vykresech, kde na obr. 1 je celkové uspofddédni, na obr. 2 je specidlni ho-
rizontédlni{ hlubokovrtaci stroj v ptdorysném pohledu,. na obr. 3 je specidlni horizontdlni
hlubokovrtaci stroj v pohledu ze smé&ru "P", na obr. 4 je tenty? stroj ze sméru "R", na obr.
5 je horizontdlné vertikdlni specidlni siroj v pddorysném a na obr. 6 v ndrysném pohledu.

Na vstupni skluz 1 navazuje nekonetny mezioperatni dopravnik 2, jehoZ &ldnky 3 jsou
stitidavé opatfeny odpruZenymi vykyvnymi paletami pro dvojice obrobkd 5. Stfed vykyvnuti vy-
kyvnych palet v ose jedncho z dvojice obrobkd 5, jejichZ vzdjemnd vzddlenost predstavuje
soutasné zdvih pohybového hydromotoru a je rovna velikosti piepony pravaodhelnika, jehoZ od-
vésny Jsou dény horizontdlnim a vertikdlnim presunutim obrobki 5, provddénym z technologic-
kych dévodd. Ve smEru kolmém na tok obrobkd 5 je umistén manipuldtor 10 s oto&nymi chapati
11, ktery slouZi k automatické vyméng obrobki 5 u horizontdlnihe hlubckovrtaciho stroje 12,
a déle dalS{ manipuldtor 13 s neotoénymi chapaci 14, ktery slouzi k automatické vyméng
obrobk@ 5 u horizonmtdlné-vertikdlniho stroje 15. PouZiti otocnych nebo neotocnych chapagd
11, 14 souvisi s orientaci polotovar® obrobkd 5 na vstupnim skluzu 1 a poZadovanou orienta-
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ci obrobkd 5 u horizontdlniho hlubokovrtaciho stroje 12, kterd je z technologickych davodu
opatnd nez u horizontdlng-vertikdlnfho stroje 15. Horizontdlni hlubokovrtaci stroj sestdva

z vicepolohového oto&ného stolu 16, k jehoZ stfedovému podstavci 17 jsou véjifovité pfipo-
jeny vodorovné pomocné podstavce 18, nesouci konstrukéng shodné dvouvietenové pracovni jed-
notky 19, jejichz pracovni ndstroje 20 jsou délkové odstuphovdny. Na pohyblivé &dsti 21 vi-
cepolohového ototného stolu 16 jsou také véjifovité rozmistény samostiedici segmentové upi-
nage 22 dvojic obrobkd 5. Horizontdlné-vertikdlni stroj 15 sestdvd z dvoupslohového ototné-
ho stolu 23, k jehoZ stfedovému podstavci 24 jsou protilehle biipevnény jednak dva vodo-
rovné boéni podstavce 25, nesouci zrcadlové soum&rné horizontdlni dvouvietenové vrtaci jed-
notky 26 s dalsimi pracovnimi ndstroji 20, jednak vodorovny zadni podstavec 28 s frézovaci
jednotkou 29, pieklenutou tunelovym mezikusem 30, na kterém je uchycen svisly stojan 31 se
svislou vicevietenovou vrtaci jednotkou 32, opatfenou zbyvajicimi pracovnimi ndstroji 20 a
nevyznagenym vrtacim vedenim. Na pohyblivé &4sti 35 dvoupolohového oto&néhe stolu 23 jsou
umistény dva ptlkruhové patrové upinade 4 dvojic obrobkd 5. K podstavedm 17, 18, 24, 25 res-
pektive ke svislému stojanu 31, jsou pfipevngny nosné konzoly § optoelektrickych vysilacd

7 a pifijimagd 8, umisténych tak, aby drdha paprsku byla prefata spitkami ndstrojd 20, jed-
notek 19, 26, 32 v zdkladni poloze. Optoelektrickd kontrola se provadi pfed zatdtkem kaZdé-
ho pracovniho cyklu a slou%i jednak ke zjisténi stavu ostif, jednak ke zjistéeni ptitomnosti
tezné t4sti ndstrojd 20 vibec. Mezi obé&ma stroji 12, 15 je umisténa spole&nd elektroskiin 9.
Jako zdroj tlakového média slouzi hydraulické agregdty 38, které jsou s elektroskfini 9,
obgma stroji 12, 15, manipuldtory 10, 13, meziopera&nim depravnikem 2 a fidicim pultem 53
propojeny nezakreslenymi hornimi koryty a svody, ve kterych je spolegné vedeno tlakové médi-
um i vodiéeelektro. Oba stroje 12, 15 jsou vybaveny nddobami 34 na tiisky a chladici kapa-
linu, vybavenymi jednak dopravniky 36 ti#isek, na které funkEné& navazuje nezakresleny spolec-
ny /podpovrchavy/ shérat ti¥isek, jednak Cerpadly 37, kterd slouZi k zajisténi doddvky chla-
dici a oplachovaci kapaliny k ob&ma strojam 12, 15. Chladici kapalina je do pracovniho pros-
toru vedena pies nezakreslené elekiromagnetické ventily, kterymi jsou vybaveny véechny jed-
notky 19, 26, 29, 32. Upinate 4, 22 jsou vybaveny oplachovacim systémem 27. Na konci mezi-
operatniho dopravniku 2 je umistén vystupni skluz 39.

Po kontrole zapolohovdni neopracovaného otrobku 5 na vykyvné palet vykoné mezioperacni
dopravnik 2 krok, rovny zdvihu pohybového hydromotoru 7 a ze vstupniho skluzu 1 se odebere
dal3f neopracovany obrobek 5. Pfi dalsim pohybu meziopera&niho dopravniku 2 zaujmou oba ne -
opracované obrobky 5 Zzddouc{ funkéni polohu. Oto&né chapage 11 manipuldtoru 10 uchopi dvo-
jici neopracovanych otrobkd 5, neoznegend ramena manipuldtoru 10 se vertikdlng& pozvednou a
ototi a 180°. Také oto&né chapate 11 provedou obrat o 180° a vlo#i dvojici neopracovanych
obrobkd 5 do samostfediciho segmentového upinage 22 horizontédlniho hlubokovrtaciho stroje
12. Pohyblivé &dst 21 vicepolohového otafného stolu 16 postupné dopravuje dvojici neopraco -
vanych obrobkd 5 do pracovnich poloh horizontdlniho hlubockovrtaciho siroje 12, aZ-se.nako-
nec: &4steénd opracované obrobky 5 dostanou do jeho vyménné polohy. Mezioperaéni dopravnik
2 vykond mezitim dalsi kroky, &imZ se pod oto&né chapate 11 manipuldtoru 10 dostane dalsi
dvojice neopracovanych obrobkd 5. Oto&né chapade 11 manipuldtoru 10 uchopi soucasné dvojic i
tdstetné opracovanych obrobkt 5, a dvojici dalSick dosud neopracovanych obrobkd 5 na dalsi
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vykyvné paletd mezioperatniho dopravniku 2, necznatend ramena manipulatoru lu se vertikaln
pozvednou, opldchnou se funkéni plochy samostfediciho segmentového upinade 22 horizontdl-
niho hlubokovrtaciho stroje 12 a otogné chapate 11 manipuldtoru 10 pfetoi dvojici tdstet-
ng opracovanych obrobkt 5, stejné jako dvojici dalsich dosud neopracovanych obrobkd 5 o
180°. Ramena manipuldtoru 10 se otodi také o 180° a &4stetné opracované obrobky 5 jsou
vloZeny na dal3i vykyvnou paletu, zatimco dvojice dal3¥ich neopracovanych obrobkd 5 je vlo-
7ena do samostfediciho segmentového upinate 22 horizontdlniho hlubokovrtaciho stroje 12 a
cyklus se opakuje. Mezioperatni dopravnik 2 vykond potfebny potet krokl, az se vykyvnd pa-
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leta s Cédstetné opracovanymi obrobky 5 dostane pod neotofné chapate 14 dalSiho manipuldtoru
13. NeotoZné chapaCe 14 uchopi dvojici Céstecné opracovanych obrobkii 5 a neoznatend ramena
tohoto dal5iho manipuldtoru 13 se vertikdlné pozvednou, otogi se o 1807 a dvojice Castetné
opracovanych obrobk® 5 se vioZi do pGlkruhového upfnate 4 horizontdlné-vertikdlniho stroje
15. Pohyblivd gédst 35 dvoupolohového otoéného stolu 23 se. otoci o 180° & dvojice Céstecné
opracovanych obrobk 5 se dostane do pracovniho prostoru. Po ukonceni pracovnich operaci se
dvojice opracovanych obrobkd 5 op&t dostane do vymé€nné polohy. Mezioperalni dopravnik 2 vy-
kond mezitim dals{ kroky, ¢imZz se pod neotctné chapate 14 tohoto dalSiho manipuldtoru 13 do -
stane dal8i dvojice t4stefné opracovanych obrobkl 5. Neotofné chapate 14 uchopi dvojici o-
pracovanych obrobk5, stejné jako dal3i dvojici Zéstedné opracovanych obrobkd 5 na meziope-
raénim dopravniku 2, a ramena manipulédtoru 13 se vertikdlng pozvednou. Oplachovaci systém

27 oplachne funkéni plochy pdlkruhového upinace 4. Ramena manipuldtoru 13 se otoli o 1800,
dvojice opracovanych obrobkd 5 se vloi{ na pfislusnou vykyvnou paletu, zatimco dals{ dvojice
tdsteind opracovanych obrobkd 5 je vloZena do pllkruhového upinaCe 4 horizontdlné-vertikdl-
niho stroje 15. Meziopera&ni dopravnik 2 vykond dalsi kroky, oba stroje 12, 15 vykondvaji
své pracovni cykly a dvojice opracovanych obrobkd 5 se posiupné dostédvaji k vystupnimu sklu -
zu 9, ze kterého jscu odebirdny k dalSimu zpracovéni.

PREDMET VYNALEZU

Automatickd obrdbéci linka na opracovédni dvejic rotacnich obrobkid, sestdvajici z ¢lédn-
kového mezioperacniho dopravniku, manipulacniho zaffzeni a z nejméné dvou specidlnich obrd-
bgcih strojd, vyznatujici se tim, Ze podél &ldankového mezioperadniho dopravniku /2/ je umis -
tén jednak manipuldtor /10/ s otodnymi chapati /11/ funkin& napojeny vidy na jeden z v&jifo-
vité uspotddanych samostfedicich segmentovych upina&t /22/, umisténych na pohyblivé dsti
/21/ vicepolohového ototmého stolu /16/ horizontdlniho hlubokovrtaciho stroje /12/, vyba-
veného konstruk&ng shodnymi dvouvietenovymi pracovnimi jednotkami /19/ s délkové cdstupno-
vanymi pracovnimi ndstroji /20/, jednak dal3{ manipuldtor /13/ s neototnymi chapa¢i /14/
funk&én& napojeny vidy na jeden ze dvecu pGlkruhovych patrovych upinatl /4/ umist&nych na
pohyblivé &dsti /35/ dvoupolohového otodného stolu /23/ horizontdlné vertikdlniho stroje
/15/ vybaveného dvéma protismérné orientovanymi horizontdlnimi dvouvietenovymi vrtacimi jed -
notkami /26/ s horizontdlni frézovaci jednotkou /29/ ptfeklenutou tunelovym mezikusem /30/,
na kterém je uchycen svisly stojan /31/ se svislou vicevietenovou vrtaci jednotkou /32/,
ptitem? oba stroje /12, 15/ jsou vybaveny optoelekirickou kontrolou néstrojd /20/ a opla-

chovacim systémem /27/.
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