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Zpiisob montaZe karoserie vozidla nebo alespoii
jeji ¢asti v montazni lince s alespoii jednim
prumyslovym robotem

Anotace:

U zpiisobu se prvni soucast karoserie vklada, umistuje a
upeviiuje v prvnim pfidrzovacim zafizeni (17, 18, 19). Déle se
prvni pfidrZovaci zafizeni (17, 18, 19) s prvni soudasti
karoserie pfesouva prvnim primyslovym robotem (13) do
stacionarniho polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni (5, 6, 7) a
umist'uje se a upeviiuje se vzhledem k nému. Pak se piesouva
dalSi soucast (11) karoserie do polohovaciho a upeviiovaciho
zafizeni (5, 6, 7) a umist'uje se a upeviiuje se vzhledem k
nému. Nakonec se prvni soudast a dal3f soucast karoserie
vzéjemné spojuji, alesporti v takové mife, Ze jim po uvolnéni
nehrozi Zadné nebezpeti vzajemnych polohovych posunuti,
pomoci spojovaciho zafizeni, které unési a kterym manipuluje
prvni nebo pfipadné dalsi priimyslovy robot (13) tak, Ze se
vyuZiva jeden a ten samy priimyslovy robot (13) jak pro
manipulovini s pfidrZzovacim zafizenim (17, 18, 19), tak pro
manipulovani se spojovacim zafizenim.
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Zpisob montaze karoserie vozidla nebo alespoii jeji ¢asti v montaZni lince s alespoi jednim
prumyslovym robotem

Oblast techniky

Vynalez se tyk4 zplsobu montaze karoserie vozidla nebo alespon jeji ¢asti v montaZni lince
s alespoii jednim priimyslovym robotem, kde se soucasti karoserie vozidla pro sestavovani karo-
serie vozidla nebo jeji ¢asti uvadéji do vzajemné predem stanovenych poloh, ve kterych se vza-
jemné spojuji.

Dosavadni stav techniky

P¥i montéazi karoserii vozidel podle dosavadniho stavu techniky se pouziva velké mnozstvi upina-
cich pfipravkid, do nichZ se umistuji soucasti karoserii, ¢asto pomoci primyslovych robot,
naleZ se soucasti karoserii, umisténé v upinacich pfipravcich, vzajemné spojuji svafovanim, pii-
¢emz svafovaci zafizeni unaseji a s nimi manipuluji primyslové roboty. Je obvyklé, Ze se takova
montaZ provadi na zdkladé velkého poctu, ¢asto pomérné malych soucasti karoserie, a z tohoto
diivodu se vyzaduje velké mnoZstvi upinacich p¥ipravkd. Tyto upinaci p¥ipravky jsou nutné pfi-
zpusobeny typu vozidla takovym zplsobem, Ze se poZaduje vzdy jedna sada upinacich p¥ipravka
pro montaz specifického typu karoserie. V dusledku toho vyZzaduje zména typu karoserie zménu
vybaveni upinacimi pfipravky, coz je ¢asové naro¢na a nakladna operace.

Podstata vynalezu

Ukolem tohoto vynalezu je vytvoreni v iivodu zminéného zpiisobu, slouziciho k zlepSeni pres-
nosti montaZze, k podstatnému zkraceni prostojii mezi pfechodem na jiny typ karoserie a aby
nebyly potieba nakladné specialné vyrabéné upinaci pfipravky.

Tohoto tkolu, vytvafejiciho zéklad pfedmétného vynalezu, se dosahuje zplisobem montéaze karo-
serie vozidla nebo alespori jeji Casti v montazni lince s alespofi jednim priimyslovym robotem,
kde se soucasti karoserie vozidla pro sestavovani karoserie vozidla nebo jeji ¢asti uvadgji do vza-
jemné piedem stanovenych poloh, ve kterych se vzajemné spojuji, ktery spo¢iva podle vynalezu
v tom, Ze se prvni soucast karoserie vklada, umistuje a upeviiuje v prvnim pfidrzovacim zafizeni,
Ze se dale prvni ptidrzovaci zafizeni s prvni soudasti karoserie pfesouva prvnim priimyslovym
robotem do stacionarniho polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni a umistuje se a upeviiuje se
vzhledem k nému, Ze se déle piesouva dalsi soudast karoserie do polohovaciho a upeviiovaciho
zafizeni a umist'uje se a upeviiuje se vzhledem k nému a Ze se dale prvni soudast a dal$i soudast
karoserie vzajemné spojuji, alespoii v takové mife, Ze jim po uvolnéni nehrozi z4dné nebezpeti
vzajemnych polohovych posunuti, pomoci spojovaciho zafizeni, které un4si a kterym manipuluje
prvni nebo pfipadné dalsi priimyslovy robot tak, Ze se vyuZziva jeden a ten samy primyslovy
robot jak pro manipulovani s pfidrzovacim zafizenim, tak pro manipulovani se spojovacim zafi-
zenim.

Zpisob se s vyhodou provadi tak, Ze se prvni priimyslovy robot uvolituje od prvniho ptidrzovaci-
ho zafizeni poté, co bylo polohové upevnéno vigi polohovacimu a upeviiovacimu zafizeni
k tomu, aby poté neslo spojovaci zafizeni.

Pouzivanim pfidrzovacich zafizeni, kterd ,,na jedné strané“ maji spojovaci &leny pro polohové
upinani a vzajemné propojovani s polohovacim a upeviiovacim zafizenim, a ktera ,,na druhé stra-
n€“ maji upinaci Cleny pro spojeni se soutastkami karoserie, poskytuje tento zpuisob dileZitou
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vyhodu, Ze neni potieba velkého mnoZstvi upinacich pfipravki ptizptisobenych pro jednotlivé
typy karoserii.

JestliZe se tento jeden a tentyZ pramyslovy robot pouZiva jak pro manipulovani s ptidrzovacimi
zafizenimi, tak pro manipulovani se spojovacim zafizenim, snizuje se ¢as pracovniho cyklu sou-
Casné se snizenim pozadavku na pocet strojnich dild, jelikoz pridrzovaci zafizeni mize byt opat-
feno soucastkou karoserie béhem doby, které se pouziva pro spojovaci operaci.

Dalsim tkolem tohoto vynalezu je zvysit rychlost montazniho procesu.

Tohoto ukolu se dosahne tim, Ze se prvni primyslovy robot znovu pfipojuje k prvnimu pridrzo-
vacimu zafizeni po spojeni soucasti karoserie k sob¢ pro vraceni pfidrZovaciho zafizeni do
vychozi polohy, kde se znovu umist'uje a upeviiuje soucast karoserie vii¢i pridrzovacimu zafize-
ni.

V disledku téchto znakii poskytuje tento zpiisob dulezitou vyhodu, Ze mize byt nékolik pridrzo-
vacich zafizeni ovladano soucasné svymi pfislusnymi primyslovymi roboty, a Ze se tyto roboty,
kdyz jsou pfidrzovaci zatizeni opatfena novymi soucastkami karoserie, mohou pouzit pro spojo-
vaci operaci.

U zpiisobu se dale s vyhodou po spojeni soucasti karoserie k sob¢ tyto soucasti karoserie presou-
vaji z polohovaciho a upeviiovaciho zatizeni pro doplitkové spojovani.

Zpusob lze dale s vyhodou vylepsit tim, Ze se po spojeni soucasti karoserie k sob€ a pfipadném
doplitkovém spojovani tyto soucasti karoserie presouvaji do druhého polohovaciho a upeviiova-
ciho zafizeni a umistuji se a upeviiuji se vici nému, ze se viéi polohovacimu a upeviiovacimu
zafizeni umistuje a upeviiuje jedno nebo vice dalSich pfidrZovacich zafizeni s dal$imi sou¢astmi
karoserie umisténymi a upevnénymi v nich a Ze se tyto dal3i sou¢asti karoserie spojuji s pred tim
spojenymi soucastmi karoserie.

Zpusob lze dale s vyhodou provadét tak, ze se do prostfedki na ovladaci média k pfidrzovacim
zafizenim polohovacich a upeviiovaci zafizeni kontinualné dodavaji média.

DalSiho zkraceni ¢asu pracovniho cyklu pro montaZni operaci lze dosdhnout tim, ze se dalsi sou-
Cast karoserie, s vyhodou podlaha kabiny, polohové upeviiuje v polohovacim a upevilovacim
zafizeni pied prvnim p¥idrZovacim zafizenim.

V disledku toho poskytuje takto vyhodné provadény zpisob dilezitou vyhodu, Ze spojovaci ope-
race miZe byt rozdé€lena na dva riizné kroky, kde prvni krok pouze znamena ,,geometrické zajis-
t€ni* karoserie v polohovacim a upevitovacim zafizeni, to je Ze se tam spojovaci operace provadi
pouze do té miry, aby soucasti karoserie po svém uvolnéni nemohly vyvolat nebezpeéi relativni
zmény polohy, zatimco se konecna faze spojovaci operace miZe provadét mimo polohovaci
a upeviiovaci zafizeni.

Vyse uvedeny zplisob se dale provadi s vyhodou pohanénim manipulatord fizenych skupinou
procesord ovladanych modulem obsahujicim program s instrukcemi. Program se s vyhodou nej-
méné zCasti poskytuje ze sité, s vyhodou z Internetu. Zpiisob se také s vyhodou provadi pohané-
nim manipulatord fizenych skupinou procesori ovladanych poéitaGovym programem na médiu
¢itelném pro poéitac.
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Piehled obrazki na vykresech

Vynalez bude dale podrobnéji popsan s odkazem na pfilozené vykresy, na kterych je na obr. 1
schematicky znazornéno uspofadani montazni linky podle tohoto vynalezu a na obr. 2 je v pro-
storovém pohledu zndzornéno polohovaci a upeviiovaci zafizeni, obsazené v montazni lince.

Priklady provedeni vynalezu

Tento vyndlez bude nyni dale popsan ve spojitosti s montazi kabiny nékladniho vozu, ale pro
odborniky v oboru bude zfejmé, Ze tento vynéalez mize byt také uplatnén p¥i montazi kazdého
typu karoserie vozidla nebo alespoii jeji ¢asti.

V zobrazeném usporadani obsahuje montazni linka tfi riizné montazni nebo pracovni stanice 1, 2
a 3 v uvedeném pofadi, které jsou uspofadany ve vzdjemném sledu podél priichoziho sméru 4 pro
kabiny nakladnich vozii pfi procesu jejich montaze. Kazda pracovni stanice 1, 2 a 3 obsahuje
polohovaci a upeviiovaci zafizeni 5, 6 a 7, v uvedeném potadi. V podélném priichozim sméru 4
dale prochazi celou montazni linkou dopravnikova draha 8, podél niz mize byt pohanéna fada
hnanych vozikii 9 nebo palet, tak zvanych kluznych palet 9, v prichozim sméru 4. Tyto voziky 9
se daji zdvihat a spoustét, a jsou v prvni fazi ureny pro ptepravu zékladni desky nebo celé pod-
lahy pro kabinu nékladniho vozu, ale postupné také pro podepreni kabiny nakladniho vozu, ktera
se montuje v tomto montaznim procesu.

Z levého konce dopravnikové drahy 8, podle obr. 1, je uspofadéna vratna draha pro vraceni
voziki 9 do vychozi polohy 10.

Jak bylo naznaceno vyse, dopravnikova dréha 8 prochazi riiznymi pracovnimi stanicemi 1, 2 a 3,
ale také polohovacimi a upeviiovacimi zafizenimi 5, 6 a 7, zkonstruovanymi jako portaly, takze
v prvni fazi mize byt dopravovana skrz linku v prichozim sméru 4 {plnd podlaha 11 kabiny
a nasledné tak, jak je montovana, az cela kabina nakladniho vozu.

V kazdé z pracovnich stanic 1, 2 a 3 je alespoti jedna draha 12 robotu 13, podél niz Ize jet ales-
pofl s jednim priimyslovym robotem 13 rovnobé&zné s priichozim smérem 4. Kazda jednotliva
drédha 12 robotu 13 ptesahuje za pislusné polohovaci a upeviiovaci zafizeni 5, 6, 7 a saha tak
t€sn€ k nému, Ze primyslovy robot 13, pohybujici se na draze 12 robotu, doséhne do polohova-
ciho a upeviiovaciho zafizeni 5, 6, 7, aby tak v ném mohl vykonavat riizné operace.

Jak je to patrné z obr. 1, pouziva se jedna draha 12 robotu 13 na kaZdé strand polohovacich
a upevilovacich zafizeni 5, 6, 7, alespofi v nékteré z raznych pracovnich stanic 1, 2 a 3.
V disledku toho mohou dva priimyslové roboty 13 vykonavat na kabiné nakladniho vozu, ktera
se montuje v tomto montaznim procesu riizné operace sou¢asné a z protilehlych stran.

Na té stran€ drah 12 robotii 13, ktera je odvracena od polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni 5, 6
a 7 v tomto poradi, je fada vychozich poloh 14, 15 a 16 v tomtéz potadi pro odpovidajici podet
pfidrZovacich zatizeni 17, 18 a 19 v tomtéZ pofadi tak, jak to bude podrobnéji popsano dale, jak
co do funkce, tak co do konstrukce.

Je zfejmé, Ze v takovych pripadech, kde se pouziji dvoje drahy 12 roboti 13 v kazdé pracovni
stanici 1, 2, 3, je také mozné pouzit dva soubory vychozich poloh 10 pro pidrzovaci zatizeni 17,
18, 19.

Riizna ptidrzovaci zafizeni 17, 18 a 19 jsou umisténa ve svych vychozich polohach 14, 15 a 16
v tomtéZ pofadi, v polohach, které jsou vlozeny do fidiciho systému, pouzivaného k ¥izeni mon-
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tazni linky. To znamena, Ze roboty 13 ,,védi* presné kde jsou umisténa riizna p¥idrzovaci zatizeni
17, 18, 19 kdyz jsou ve svych vychozich polohach 14, 15, 16.

Pfidrzovaci zafizeni 17, 18, 19 jsou opatfena smérovacimi a upinacimi ¢leny, pomoci nichz miize
byt soucast karoserie pfesné umisténa a upevnéna vili pfidrzovacimu zafizeni 17, 18, 19.
V takovém piipadé by mélo byt pozorovano, Ze pouze umisténi smérovacich a upinacich ¢lent je
pfimo pfizplisobeno k soucasti karoserie, kterd se ma umistit a sevfit v kazdém pfidrzovacim
zafizeni. Jinak jsou pfidrzovaci zafizeni 17, 18, 19 normalizovana a jsou identicka.

Kazd¢ pridrzovaci zafizeni 17, 18, 19 ma spojovaci ¢len pro vzajemné propojeni s otoénym sto-
lem na primyslovém robotu 13. Spojovaci ¢len obsahuje jednak &isté mechanické spojky, ale
také spojky pro pfivod ovladaciho média k pfidrzovacimu zafizeni 17, 18, 19, naptiklad elektric-
ké kabely, potrubi pro stlaceny vzduch a podobné.

Vnéjsi ptivod ovladaciho média je také zajistovan v riiznych vychozich polohach 14, 15 a 16 pro
pfidrzovaci zafizeni 17, 18, 19, takZe jiz ve vychozich polohach 14, 15 a 16 mohou byt riizné
souCasti karoserie smérovany a sevieny polohové upeviiujicim zpisobem v kazdém piislusném
ptidrzovacim zafizeni 17, 18, 19.

Ruzné voziky 9, pohyblivé uspofadané podél dopravnikové drahy 8, jsou opatieny smérovacimi
zatizenimi, naptiklad ve formé vodicich Cepti, které zabiraji s prislusnymi vodicimi otvory v
zékladnich deskach nebo v podlaze 11 kabiny. To znamen4, e se hotovéa podlaha 11 kabiny u
predchoziho primyslového robotu 20, ktery je pojizdny podél pii¢né drahy 21 predchoziho pri-
myslového robotu 20, miize pouZit pro umisténi podlahy 13 kabiny na vozik 9, kdyz je tento
vozik 9 umistén ve své vychozi poloze 10. Vysledkem toho je, Ze se provede umisténi podlahy
13 kabiny vzhledem k voziku 9.

Podlaha 11 kabiny, spo¢ivajici na voziku 9, se ptemisti podél dopravni drahy 8 do prvni pracovni
stanice 1 podél priichoziho sméru 4, kde se vozik 9 pfesn& umisti vzhledem k prvnimu polohova-
cimu a upeviiovacimu zafizeni 5, které je zde umisténo. Nasledné& se podlaha 11 kabiny v tomto
prvnim polohovacim a upeviiovacim zatizeni 5 zdvihne do spravné vertikélni polohy.

Alespori jeden, ale zejména vice pramyslovych roboti 13, obsaZenych v prvni pracovni stanici 1,
muze dostat piikaz sevfit a drzet pfidrzovaci zafizeni 17 se soudasti karoserie, ktera je v ném
umisténa a upevnéna, aby se potom pfidrzovaci zafizeni 17 a tato sougast posunuly do polohy
pro upevnéni pfidrZovaciho zafizeni 17 v polohovacim a upeviiovacim zafizeni 5. Za tim a&elem
maji polohovaci a upeviiovaci zafizeni 5 a pfidrzovaci zafizeni 17 vzajemné zabirajici spojovaci
¢leny, pomoci nichZz miZe byt pfidrzovaci zafizeni 17 pfesnym zplisobem umisténo a upevnéno
v polohovacim a upeviiovacim zafizeni 5. To pfirozené také znamena, %e je soulast karoserie
tak¢ pfesn€ umisténa a upevnéna v polohovacim a upeviiovacim zafizeni 5.

V polohovacim a upeviiovacim zafizeni 5 jsou s vyhodou soudasné upevnéna nejméné dvé
pfidrzovaci zafizeni 17, vzdy jedno na kazdé stran& dopravni drahy 8.
Aby soucasti karoserie nebyly vystaveny nebezpei, Ze'budou polohové premistény vzhledem
k pfidrzovacim zafizenim 17 nebo Ze z nich p¥ipadn& upln& vypadnou, jsou v polohovacim a
upeviiovacim zafizeni 5 uspotadany spojky pro ovladaci média k pfidrzovacim zafizenim 17,
takZe jsou tato pfidrzovaci zafizeni 17 pribézné napajena takovymi médii.

Po dokonceni shora popsanych kroki se roboty 13 odpoji od svych prislusnych ptidrzovacich
zafizeni 17 a nésledné€ se roboty 13 pfesunou k zasobnikiéim 22 nastrojd, kde se spoji se spojova-
cimi zafizenimi, ktera se potom za unaseni a manipulovani primyslovymi roboty 13 pouZivaji ke
vzdjemnému spojovani soucasti karoserie, umisténych v polohovacim a upeviiovacim zafizeni 5.
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Kdyz spojovani podlahy 11 kabiny a souasti karoserie, které jsou na ni uloZeny, postoupi nato-
lik, Ze po uvolnéni jiz nenastava nebezpedi, Ze by mohlo dojit k vzajemnym polohovym zménam,
muiZe se montazni soubor, sestavajici z podlahy 13 kabiny a soucasti karoserie, které jsou k ni
pfipevnény, pfemistit pomoci voziku 9 a dopravnikové drahy 8 ven z polohovaciho a upeviiova-
ctho zafizeni 5 do spojovaci polohy 23, kde se provadi koneéné vzajemné spojovani pomoci
dal$iho jednoho primyslového robotu 13 nebo vice primyslovych roboti 13 a spojovacich zafi-
zeni, ktera jsou jimi nesena a manipulovana.

Pramyslové roboty 13, které umistily pfidrzovaci zafizeni 17 do polohovaciho a upeviiovaciho
zafizeni 5 soucasné uloZily své spojovaci zatizeni do zasobniku 22 nastroji a nasledné byly zno-
vu ptipojeny k pfidrzovacim zafizenim 17 a vratily je zpét do svych pfislusnych vychozich poloh
14, kde jsou na svém misté ulozeny nové soudasti karoserie.

Po ukonceni spojovani v prvni pracovni stanici 1 se ¢astené smontovana kabina nakladniho,
vozu pfepravuje podél priichoziho sméru 4 do druhé pracovni stanice 2, kde se nova pfidrzovaci
zafizeni 15, 15" a 15" se soucéstmi karoserie, polohové v nich upevnénymi a zajisténymi, zdvih-
nou do druhého polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni 6, které je zde umisténo, naleZ se opakuje
postup z prvni pracovni stanice 1.

Jestlize se pouziva tfeti pracovni stanice 3, se tfetim polohovacim a upeviiovacim zafizenim 7,
tak se po ukonceni spojovani ve druhé pracovni stanici 2 piepravi ¢aste¢né smontovana kabina
nakladniho vozu do tieti pracovni stanice 3, kde se tento postup opakuje.

Na obr. 2 je v prostorovém pohledu znazornén piiklad polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni 3,
6 nebo 7. Z obr. 2 je zfejmé, ze obsahuje vertikalni sloupy 24, které jsou uspotradany parové na
obou stranach dopravnikové drahy 8. Pro parové stabilizovani sloupii 24 jsou sloupy 24 ptipoje-
ny ve svych dolnich oblastech ke spojovacim ty¢im 25. Sloupy 24 tvofi portal, jimz prochazi
dopravnikova draha 8.

Z vertikélnich sloupii 24 vystupuji prvni spojovaci &leny 26 pro zabér s pfislusnymi spojovacimi
Cleny na téch piidrzovacich zafizenich, napfiklad 14, 14’, kterd maji byt pfipevnéna ke sloupiim
24. Tyto prvni spojovaci ¢leny 26 a piislu$né spojovaci ¢leny na pfidrzovacich zatizenich 14, 14’
Jsou ovladatelné €innosti vhodnych manipulatori nebo servomechanismd, které jsou fizeny hiav-
nim fidicim systémem montazni linky podle vynalezu.

Jak to bylo uvedeno vyse, maji rizna pfidrZovaci zafizeni druhé spojovaci ¢leny 27 pro vzajemné
propojeni s priimyslovymi roboty 13, které se pouzivaji pro ovladani pfidrzovacich zatizeni. Jak
bylo déle shora uvedeno, tyto druhé spojovaci ¢leny 27 maji jednak mechanické spojky, a jednak
spojky pro ovladaci média.

Pridrzovaci zafizeni 14, 14" maji dale smérovaci zafizeni 28 a upinaci ¢leny 29, s jejichz pomoci
mohou byt s pfesnym polohovanim sevieny a drzeny soudasti karoserie v pfidrzovacich zafize-
nich. Smérovaci zafizeni 28 a upinaci ¢leny 29 jsou uspofadany tak, aby se hodily k jediné sou-
Casti karoserie. Alespoti upinaci ¢leny 29 mohou byt manipulovany &innosti manipulatord, které
jsou pfipojeny k pfivodu fidicich a ovladacich médii, bud’ prostfednictvim primyslového robotu
13, prostednictvim pfivodu fidiciho a ovladaciho média polohovaciho a upeviiovaciho zatizeni
nebo prostfednictvim externiho pfivodu Fidiciho a ovladaciho média v kazdé piislusné vychozi
poloze 14, 14’. Tyto manipulatory jsou také fizeny Fidicim systémem montazni linky podle toho-
to vynalezu.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zplsob montaze karoserie vozidla nebo alespori jeji ¢asti v montazni lince s alesponi jednim
primyslovym robotem (13), kde se soucasti karoserie vozidla pro sestavovani karoserie vozidla
nebo jeji Casti uvadéji do vzajemné predem stanovenych poloh, ve kterych se vzajemné spojuji,
vyznacujici se tim,

Ze se prvni soucast karoserie vklada, umistuje a upeviiuje v prvnim pfidrzovacim zatizeni (17,
18, 19),

Ze se dale prvni pfidrzovaci zafizeni (17, 18, 19) s prvni soudasti karoserie pfesouva prvnim pri-
myslovym robotem (13) do stacionarniho polohovaciho a upeviiovaciho zaiizeni (5, 6, 7) a umis-
tuje se a upeviiuje se vzhledem k nému,

Ze se dale pfesouva dalsi soucast (11) karoserie do polohovaciho a upeviiovaciho zatizeni (5, 6,
7) a umistuje se a upeviiuje se vzhledem k nému a

Ze se dale prvni soucast a dalsi soucast karoserie vzajemné spojuji, alespoti v takové mite, Ze jim
po uvolnéni nehrozi Zidné nebezpedi vzajemnych polohovych posunuti, pomoci spojovaciho
zafizeni, které unasi a kterym manipuluje prvni nebo pfipadné dalsi primyslovy robot (13) tak,
Ze se vyuziva jeden a ten samy priimyslovy robot (13) jak pro manipulovani s ptidrzovacim zafi-
zenim (17, 18, 19), tak pro manipulovani se spojovacim zatizenim.

2. Zpisob podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze se prvni primyslovy robot (13)
uvoliiuje od prvniho pridrzovaciho zafizeni (17) poté, co bylo polohové upevnéno vii&i poloho-
vacimu a upeviiovacimu zafizeni (5) k tomu, aby poté neslo spojovaci zafizeni.

3. Zpisob podle ndroku 1 nebo 2, vyznaéujici se tim, Ze se prvni primyslovy robot
(13) znovu ptipojuje k prvnimu pfidrzovacimu zafizeni (17) po spojeni soudasti karoserie k sobé&
pro vraceni pfidrzovaciho zatizeni (17) do vychozi polohy (14), kde se znovu umistuje a upeviiu-
Jje soucast karoserie viii pfidrzovacimu zatizeni (17).

4. Zpusob podle narokii 1az3, vyzna&ujici se tim, Ze se po spojeni soudasti karo-
serie k sobé& tyto soucasti karoserie piesouvaji z polohovaciho a upeviiovaciho zafizeni (5) pro
dophikové spojovani.

.« r e

5. Zpuisob podle nékterého z piedchozich narokd, vyznadujici se tim,

Ze se po spojeni soucasti karoserie k sobé a pfipadném dopliikovém spojovani tyto soudasti karo-
serie pfesouvaji do druhého polohovaciho a upeviiovaciho zatizeni (6, 7) a umist’uji se a upev-
fuji se vici nému,

Ze se vici polohovacimu a upeviiovacimu zafizeni (6, 7) umistuje a upeviiuje jedno nebo vice
dalSich pfidrzovacich zafizeni (18, 19) s dalsimi soug4stmi karoserie umisténymi a upevnénymi
v nich a

Ze se tyto dalSi soucésti karoserie spojuji s pfedtim spojenymi sou¢astmi karoserie.
6. Zpisob podle nékterého z predchozich nérokd, vyznadujici se tim, e sedo pro-

stfedkil na ovladaci média k ptidrzovacim zatizenim (17, 18, 19) polohovacich a upeviiovacich
zafizeni (5, 6, 7) kontinualné dodavaji média.
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7. Zplsob podle nekterého z piedchozich narokii, vyznadujici se tim, Ze se daldi
soucast karoserie, s vyhodou podlaha (11) kabiny, polohové upeviiuje v polohovacim a upeviio-
vacim zafizeni (5) pfed prvnim ptidrzovacim zafizenim (17).

8. Zpisob podle narokli 1 az7, vyznadujici se tim, Ze se provadi pohanénim mani-
pulatori fizenych skupinou procesorti ovladanych modulem obsahujicim program s instrukcemi.

9. Zplsob podle ndroku 8, vyzmacdujici se tim, Ze se program nejméné z&asti
poskytuje ze sité, s vyhodou z Internetu.

10. Zpusob podle nekterého z nérokii 1 az7, vyzna&ujici se tim, Ze se provadi poha-

nénim manipulatort fizenych skupinou procesori ovladanych poditatovym programem na médiu
¢itelném pro poditad.

2 vykresy
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