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Vyndlez za¥{zeni pro otdleni, zejména profilovych ty&fl.

U vyrobnich za¥f{zenf pro zpracovévén{ plechd, nap¥. u poloautomatickych sva¥ovacich
linek pro sva¥ovdni plechovych nédob pro potravind¥sky primysl, vznikd pot¥eba otdlet
nejlast&ji tenkosté&nné profilové tyle, které jsou bud polotovarem pro svafovac{ nebo
jiné vyrobn{ za¥fzeni nebo jsou jiZ produktem vyrobniho za¥fzeni. Polotovary uloZené
na sob& a proloZené distanénimi li¥tami jsou zpravidla vloZeny ve v&t8im poétu do p¥epravniho
kontejneru, se kterym jsou dopraveny ke vstupnimu mistu vyrobniho za¥fzeni. Na vystupnim
mist& vyrobniho za¥{zen{ se vyrobené d{ly op&t uklddaji na sebe do p¥epravnich kontejnert
‘a jsou op&t prokldddny distan&nimi li¥tami. 2 technologickych p¥i&in jsou n&kdy profilové
tenkost&nné tyle uloZeny v pFfepravnich kontejnerech v poloze otolené o 180° kolem své
podélné osy oproti jejich poloze p¥i vstupu do vyrobniho za¥fzenf nebo p¥i vystupu z vyrobni-
ho za¥fizeni{. Proto je t¥eba profilové tyle otd&et. Ruéni provadéni tohoto Gkonu byva
namdhavé. PouZivi se proto zndmé za¥izeni pro otdlenf profilovych tydi, které je zavé&Seno
na z4vé&sném za¥izen{ a sestdvd z vodorovného nosniku, ke kterému jsou na obou koncich
pfipojeny dvé svislé tyfe. Na spodnich koncich obou svislych ty&i jsou uléieny posuvné
a oto&éné &epy, oba epy jsou navzdjem souosé a na vnit¥nich koncfch obou &epl jsou pomoci
drZ4kd upevnény vidlice. Posuvné a oto&né &epy maji v osovém sméru dvé aretované polohy,
otd&eni obou Zepld m& mechanickou vazbu s pfevodem 1:1. KdyZ se takovéto zndmé zafizeni
pro otdéeni profilovych ty&i pfesune pomoci zvedaciho za¥izeni nad profilovou ty& tak,
aby vy¥ezy vidlic byly naproti okrajim profilové tyle, pYesunou se oba Zepy k sob&, vidlice
se nasunou na okraje profilové tyle a po zvednuti celého za¥izenf{ i s profilovou ty&i
se profilovd ty& ot4¥{ nejdast&ji pomoci elektromotoru, ktery slouZi jako spoleény pohon
otd&eni obou &epl. 0dddlenim obou Eepd se profilovd ty& vysmekne z vidlic a odloZi. Pro
otd&enf plochych desek jsou zpravidla na drZdcfch vidlic stranové op&rky, které p¥i otéfeni
-zabranuj{ vysunuti ploché desky z vidlic. Toto znémé za¥izeni pro otd&eni profilovych
ty&{ je sice v provozu spolehlivé, vyZaduje v3ak pfitomnost obsluhy, protoZe dosaZeni
sprdvné vyikové vzdjemné polohy mezi vidlicemi a manipulovanou ty&{ se kontroluje vizuédlné&.
Automatické najf#d&nf do spravné vyikové vzadjemné polohy pomoci &idel nebyv4 spolehlivé,
protoZe se b&Zn& poufivand ¢idla snadno poSkodf.

Nevyhody zndmych za¥izeni pro oté¥eni, zejména profilovych tyti, pfedevSim nutnou
p¥{tomnost obsluhy nebo ni%¥{ provozni spolehlivostqustraﬁuje v p¥evéiné mi¥e zaffzenit
pro otddenf, zejména profilovych ty&i, podle vyndlezu, zavéSené na zdvé&sném dstrojf,
sestdvajfci z vodorovného nosniku, ke kterému jsou na obou koncich p¥ipojeny dvé svislé,
ty&e, na spodnich koncich obou svislych ty&f{ jsou uloZeny posuvné a oto&né &epy, oba
posuvné a oto&né Sepy jsou navzdjem souosé a na vnit¥nfch koncich obou posuvngch a otoénych
Zepl jsou pomoci ArZ&kd upevnény vidlice a mezi ob&ma posuvnymi a otolnymi &Cepy je vytvofen&
ot4dkova vazba s pYevodem 1:1, kde podstata vyndlezu spolivd v tom, Ze vn&jsi konce obou
posuvnych a oto&nych &epd jsou spojeny s pistnicemi dvojitych silovych vélcl, protilehlé
pistnice t&chto dvojitgych silovych vdlcl jsou prostfednictvim zdvésh spojeny se svislymi
ty&emi a vidlice majf{ nestejn& dlouhd ramena.

Podétatnou vyhodou za¥fzenf pro otd%eni, zejména profilovgch tyd{ podle vyndlezu,
je samo&inné dosaZenf sprévné vySkové vzdjemné polohy mezi vidlicemi a manipulovanou
ty&{, takZe p¥itomnost obsluhy neni{ nutnd a za¥izenf miZfe pracovat v automatickém reZimu.
Podmi{nkou v3ak je, %e stranov4 vz&jemnd poloha mezi vidlicemi a manipulovanou ty&fi, patrnéd
v pidorysném pohledu, je stdld. To vZak u vyrobnich za¥fzeni s definovanym zplsobem pohybu
polotovard byva zajit&no, na rozdil od vySkové vzdjemné polohy, kterd se pfi ukléddéni
manipulovanych ty®f na sebe m&ni.

Dal3i podstatnou vyhodou je jednoduchd konstrukce a spolehlivi funkce.

za¥fzeni pro otddenf, zejména profilovych ty¥i, podle vyndlezu je schematicky znézorn&no
na p¥iloZenych obrdzcich, kde na obr. 1 je pohled ve vodorovném sm&ru, kolmém na osu
posuvnych a otodnych &epd, na obr. 2 je ez rovinou A-A vyznalenou v obr. 1 a na obr. 3 Jje
ve zvé&tSeném md¥itku a v Yezu zndzorn¥no ulofenf{ posuvného a oto&ného &epu.




3 262281

za¥izeni pro otéleni, zejména profilovych ty&f, podle vyndlezu je zav&Zeno na z&v&sném
ustroji 6, které mife sestévat nap¥. ze dvou svislych, motoricky posuvnych sloupkd, kloubové
spojenych s vodorovnym nosnikem 1. K vodorovnému nosniku 1 jsou na obou koncich p¥ipojeny
avé svislé ty®e 2 a na jejich spodnich koncich jsou uloZeny posuvné a oto&né Zepy 3, které
jsou navzdjem souosé. Na vnitinich koncich obou posuvnych a oto&nych &ept 3 jsou pomoci
drZkd 4 upevnény vidlice 5, které maj{ nestejnd dlouh& ramena. Posuvné a oto&end Cepy
3 mohou byt posuvné ulofeny v trubkdch 15, proti oti&enf zajistény péry 16, zatimco trubky
15 jsou oto&né& uloZeny v otoénych uloZenich 17. S trubkami 15 jsou spojena spodni Yet&zovi
kola 14, kterd jsou Yet&zy 13 spfaZena s hornimi ¥eté&zovymi koly 12, nasazenymi na spojovacich
h¥idelf{ch 10. Spojovaci{ hiffdele 10 jsou vedeny v loZiskovych t&lesech 11 a spojeny s obou-
strann& vyvedenym vystupnim h¥idelem pohonu 9. Timto p¥ikladnym zplsobem je vytvofena
otdfkova vazby mezi obéma posuvnymi a oto&nymi &epy 3. Vn&j¥{i konce kafdého posuvného
a oto&ného Cepu 3 jsou spojeny pomoci nap?. nezndzornénych lofisek s pistnicemi dvojitych
véled 7, zatimco protilehlé pistnice t&chto dvojitych silovych valch 7 jsou prost¥ednictvim
z&v&sl 8 spojeny se svislymi tyfemi 2. Manipulovand ty& 18 je svymi okraji zasunuta do
vidlic 5. Za¥fzenf pro otdfeni, zejména profilovych ty&f, podle vyndlezu, je v podstaté
symetrické kolem svislé st¥edni roviny, kolmé na osu posuvnych a oto&nych &epl 3.

Zafi{zenf pro oté&Zenf podle vyndlezu je p¥ed uchopenim manipulované ty&e 18 nejprve
ptemistdno pomoci zAv&sného lUstrojf 6 nad manipulovanou tyd lgl‘éoﬁoci pohonu 9 jsou
nastaveny vidlice 5 do takové poloh&, aby .drdZky mezi ob&ma rameny vidlic 5 byly rovnob&Zné
s okraji manipulované tyfe 18, kterd spodivd na nezndzorndnych distan®nich 1i¥téch. Distand~
ni 1i%ty nezasahuji{ a% ke krajim manipulované ty&e .18. DelS{ ramena vidlic 5 jsou naho¥e.
Ka%dy z obou dvojitych silovych vdlet 7 mé& jednu pistnici zasunutou a druhou vysunutou,
takfe posuvné a otolné Zepy 3 se nachdzi v osovém sméru ve svém prostfedni aretované
poloze. Za této situace je vzdjemnd vzddlenost protilehlych konch del¥fich ramen vidlic
5 men${, neZ délka manipulované ty&e 18 a vzdjemnd vzddlenost protilehlych konci krat$ich
ramen vidlic 5 vét$i, neZ délka manipulované tyfe 18. Potom se pomoci zdv&sného za¥izeni
6 spusti za¥fizeni pro otdfeni podle vyndlezu dolli, aZ del$i ramena vidlic 5 dosednou
na okraje manipulované tyfe 18. zdvésné dstroji 6 miZe byt s vyhodou opat¥eno ve svém
pohonu volnob&hy, aby po dosednuti del¥ich ramen vidlic 5 na okraje manipulované ty&e
18 byla manipulovand ty& 18 stlafena pouze vlastni tfhou svisle se pohybujfciho zafizeni
i p¥i nevypnutém pohonu z4v&sného za¥fzeni. Potom se vysunou i zbyvajici dvé& pistnice
obou dvojitych silovych vdlcl 7 a posuvné a otolné &epy 3 se dostanou do svych vnit¥nich
krajnich aretovanych poloh. Soufasn& se pod manipulovanou ty& 18 zasunou krat$i ramena
vidlic 5. Tato situace je zndzorn&na na obr. 1. Nésleduje zvednuti manipulované tyle
18, kterd leZ{ svymi okraji na kratSich ramenech vidlic 5, p¥ipadné€ odsun na pot¥ebné
nfsto pomocf z4v&sného udstroji 6. B&hem odsunu nebo po jeho ukonfeni se provede otoleni
manipulované tyde 18 o 180° kolem jeji podélné osy spuSténim pohonu 9. Po premisté&ni
manipulované ty&e 18, nap¥. do prostoru nezndzorn&ného kontejneru se vSechny &ty¥i pistnice
dvojitgch silovgch vdlch 7 zasunou a posuvné a oto&né &epy 3 se tak dostanou do svych
vndjsfch aretovangych poloh, kdy vzdjemnd vzddlenost protilehlych koncil delfich ramen
vidlic 5 je vétZf, ne% délka manipulované tyle 18. Tim dojde k odloZen{ manipulované
tyée 18, nap¥. do nezndzornéného kontejneru. Po otoleni vidlic 5 do plivodni polohy pomoci
pohonu 9 se miZe proées opakovat.

za¥izen{ pro ot&¥eni, zejména profilovych ty&i, podle vyndlezu, miZe pracovat v automatic-
kém cyklu a jeho ¥fzenfi mife byt p¥imo zadlenéno do ¥idicfho systému spolupracujiciho
vyrobniho stroje, nap¥. lisu, sva¥ovaciho stroje a podobné.
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PREDMET VYNALFZU

za¥{zeni pro otdfeni, zejména profilovych ty&{f, zav&Sené na zdv&sném Ustroji, sestdvajici
z vodorovného nosniku, ke kterému jsou na obou koncich p¥ipojeny dvé& svislé tyle, na spodnich
koncich obou svislych ty&f jsou uloZeny posuvné a otolné Zepy, oba posuvné a otoéné &epy
jsou navzéjem souosé a na vnit¥nich koncich obou posuvnych a oto&ngch Eepl jsou pomoci
drzékd upevnény vidlice a mezi obé&ma posuvnymi a otolnymi &epy je vytvofena otddkova
vazba s p¥evodem 1:1, vyzna¥ujici se tim, Ze vn&ji{ konce obou posuvnych a otodnych &Eepi
/3/ jsou spojeny s pistnicemi dvojitgych silovych valclh /7/, protilehlé pistnice té&chto
dvojitych silovych vdlclh /7/ jsou prost¥ednictvim z&v&sh /8/ spojeny se svislymi tyfemi
/2/ a vidlice /5/ majf{ nestejné& dlouhd ramena.
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