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() Kpuhov$ zhsobnik pre hriadelové obrobky

VynAlez sa tyka kruhového zédsobnika pre hriadellové obrobky, ktory rieXi skladovanie
a transport hriadelovfch obrobkov ako aj ich polnhovanie, aby ich mohol priemyselny robot,
resp, manipuldtor vyberat' zo zAsobnika, pripadne ukladat’ do zésobnfka pri obsluhe vyrobného

zariadenia v malosériovej opakovanej virobe.

Pre pru¥né vyrobné systémy je skladovanie a transport hriadelovfch obrobkov riefené
v systémovich paletdch, kde s\ obrobky ukladané vedl'a seba v prizmich. Nevfhodou t¥chto
. systémovfch paliet je maly po¥et obrobkov ulofenych v palete a tym aj velké néroky na me-
dziopera¥ni doprevu a skladovanie. Daliou nevfhodou je, ¥e po opracovani{ obrobku a odlofew
nf do systémovej palety zmen{ sa poloha osi obrobku, PouZitie systémovich paliet na autoe
matizovanfch pracoviskidch obsluhovanych priemyselnym robotom s nariéikovfm'-ystéuou Je vo
viidsine pripadov vylidené, pre obmedzeny polet nabshovych polSh v jednotlivych pohybovyoch
osiach robota, Dalej je znAmy univerzdlny systém ukladania a vimeny obrobkov v zidsobnikoch,
Tento systém pozosthdva zo zdsobnika, jadrom ktorého je ret'azovy dopravnik pracujici na prine
oipe nepretriitého vytahu, pridom je zdsobnik polohovany na vodiacej kolajnici, napojeny
na vonkaj¥{ pohon paternosterového systému, Nevfhodou tohto systému je potreba prisp8sobe-
nia nosilov obrobkov na geometriu obrobkov a vyosenie obrobkov po opracovani, Ostatné
riesené systémy pomocou dopravnikov, bubmovych zAsobnikov st riefemné pre velkosériovu
alebo hromadné vyrobu a pre milosériovi opakovani vfrobu sd nevhodnd.
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Uvedoné nedostatky rie#i kruhovy zédsobnik pre hriadellové obrobky, vyznaldujici sa tfm,
e pozostdva z hornej a dolnsj plo¥iny a %e hriadelové obrobky sG na spodnej strane polo=
hovand na strediacich hrotoch, umiestmenych po kruifnioci na dolnej plodine a ma hornej
strane uchopovaocimi Sellust’ami, umiestnenjmi po obvode hornej plodiny v ose so strediacimi

hrotmi, priSom st spojené so stipom, pevne spojenym s podstavou,

Transportom hriadel’ovich obrobkov v kruhovom zAsobniku pre hriadelové obrobky a jeho
napojenim na krokovacie zariadenie sa zabezpedi stdla poloha pre odoberanie a vkladanie
obrobkov priemyselnym robotom alebo manipuldtorom, PSsobenim vonkajsej sily na pohyblivy
palec uchopovacich Selusti sa uchopovacie ¥elluste uvolnia a robot, resp. manipuldtor
mbZe vybrat’ obrobok zo zdsobnika, Kruhov§ zésobnik pre hriadel'ové obrobky rézmych prieme-
rov a di¥ok, priSom poloha 0si obrobku pred a po opracovani je v zésobnfku rovnakid a ne-
z4visi na tvare a $lenitosti, Podstata kruhového z&sobnika je rieSend tak, aby umoiiiovala
manipuldociu so zdsobnikom pomoocou vysokozdviiného vozika alebo reghlového zakladada. MoZ-
nost' transportu a skladovania hriadelov§oh obrobkov réznych priemerov a ai%ok podmietiuje
wvyufitie zdsobnika v malosériovej opakovane] virobe.

Na pripojenfoh obrézkooch je znAzormeny priklaed prevedenia kruhového zédsobnika,
na obr. 1 jo pohYad spredu na kruhovy zhsobnik pre hriadelové obrobky, v ktorom sd uloZe-
né dva obrobky, ma obr, 2 je pddorys kruhového zésobnika pre hriadelové obrobky v Siastod-

nom reze,

Kruhovy zésobnik pre hriadellové obrobky mé dve plo¥iny spojend stipom 3 pevne spoje-
njm s podstavou 1, ktord je na spodnej strane opatrend dvoma vybraniami 8 umoZiiujhcimi
manipulédoiu vysokozdviinfm vozikom alebo regilovym zakladalom, ktord zéroveid umoZiiuje
presné polohovanie na krokovacom stole pomoocou strediacich otvorov 9, Poloha hriadelov§ch
obrobkov 5 ulofenyoh v kruhovom zdsobniku Je zabezpedend proti posunutiu zo stabilnej po-
lohy pri manipuldoii so zésobnikom. Dolnk plodina 2 mA po kruZnici zabudovand strediace
hroty 7 & je posuvne uloZend na stipe 3 s aretovanim v Yubovolnej vi¥ke, dréZkovim vede
nim 12 je zabezpeSeni proti pootéSaniu vodi stipu 3+ Na hornej plo¥ine 4, pevne spojeney
so stipom 3, st uchopovacie Seluste §, ktoré zabezpedujt spolu so strediacimi hrotmi 7
upevnenie a polohovanie hriadelov§ch obrobkov 3. Uchopovacie Sel'uste § si s hornou plodi-
nou 4 spojené Sapom 11 a pohyblivym paloom 10, vedenym v dréike 14 hormej plodiny 4. Zov.
retie uohopovacich Jslusti § & uchopenie hriadelového obrobku 3 Jje zabezpedené prufinou
15, priSom uvolnenie hriadelXového obrobku % Jje sabezpeSované vonkajiou silou ( vid smer
#ipky 13 na obr. 1 ).

Kruhovy shsobnik pre hr:l.adol'#v‘ obrobky je ureny pre mhlosériovu vyrobu na transport
hriadeYov§ch obrobkov na automatimované pracovisko NC - 0S obsluhovanfoh priemyselnym ro-
botom alebo manipuldtorom s narédikovium odmeriavanim, Napojenim kruhového zhsobnika na kro-
kovacie zariadenie a vyvodenim vonkajiej sily na pohybliv§y palec sa zabezpeli{ stdla polo-
ha pre odoberanie hriadelovi¥ch polotovarov zo zdsobnike, resp. pre vkladanie obrobkov
do zAsobnika, Pouitie kruhového zésobnika pre hriadelové obrobky umo¥ifiuje automatiséoiu
operadnej manipuléoie na pracoviskdoh NC obrébaoioh -tro;]o'v pre hriadellové siidiastky, So
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v konednom dbésledku znamend usporu pracovnych sil, odstrénenie monoténnej naméhavej préce,

sviienie virobnosti pracoviska, moZnost’ zavidzania trete] smeny a tieZ aj moinost’ zavhdza-

nia zvldstnych smien ( soboty, nedele a pod. ). Okrem u¥ uvedenfoh v$hod, kruhovy zésobnik

mé%e po opracovani prechédzat’ aj na iné technologické pracoviskd, pripadne do medziskladu,

plni teda aj funkoiu medzioperainého zmésobnika - transportnej palety.
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PREDMET VYNALEZU

Kruhov{ z&sobnik pre hriadel'ové obrobky, vyznadujloi sa tym, %e pozostdva z hornej (4)
a dolnej (2) plodiny a %e hriadeXové obrobky (5) st na spodnej strane polohované na
strediacich hrotoch (7) umiestnenyoh po kruinici na dolnej ploSine (2) a na hormej
strane uchopovacimi Selustami (6), rozmiestnenfmi po obvode hormej plodiny (4) v ose

so strediacimi hrotmi (7), pri¥om obe ploSiny (2, 4) st spojené so stipom (3), pevne
spojenym s podstavou (1),

Kruhov$ zésobnik podla bodu 1 vyznadujioi sa tym, ¥e uchopovacie Seluste (6) st upevme-

né na hornej plosine (4) Sapom (11) a pre obrébanie st opatrené pohyblivym paloom (10),
vedenym v dréZke (14), priSom pre uzatvéranie st spojené pruZinou (15).

Kruhov§ zésobnik podla bodu 1 vyznadujhtol sa tym, %e podstava (1) mA vytvorené dve vyb=
rania (8) pre ly¥iny manipuladnfch prostriedkov a na spodnej sirane podstavy si stre-
diace otvory (9) pre aretdciu kruhového zésobnika na krokovacom zariadeni.

Kruhovy zésobnik pod¥a bodu 1 vyznadujlocli sa tjm, ¥e dolnd plo¥ina (2) je posuvne ulo¥e=-
né na stipe (3) s aretovanim v T'ubovolnej vfike, dréZkovim vedenim (12) zabezpedovani
proti pooté&Saniu vodi zéhsobniku,
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