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Technicky tydenik

Krokovani a linearni pohyby

v automatickych linkach vac-
kovymi pfevody SOPAP. Zku-
Senosti z automatizace auto-
mobilového priimyslu. Manipu-
l&tory, presné krokovaci stoly
a prevodovky s vyso-
kou tuhosti.
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Zakladni viastnosti

Sopamat je uréen pro manipulaci vy-
robk( s pomérné vysokou hmotnosti do 4 t
v Sirokém rozsahu poloh. Uplatriuje se v auto-
matizované velkosériové vyrobé. Rozsah verti-
kalniho pohybu je do 4 m. Pro pohony jsou pou-
Zity standardni vackové systémy, které Sopap
vyrabi a montuje do svych stoll, prevodovek
a manipulatord. Prednosti vackovych pohonl
jsou presné definovana zrychlent, vysoka tuhost
a presnost koncovych Kklidovych poloh i dlouho-
doba spolehlivost.

Vacky
Pro otaceni vacek slouzi brzdo-
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¢i do potrebné polohy, pfemisti a uloZi na nové
misto. Konstrukce a oviadani Gichopu jsou indivi-
dualné prizplisobeny tvaru a hmotnosti pfemisto-
vaného predmétu. Poté se rameno bud vrati do
plvodni polohy nebo po provedeni technologické
operace premistuje vyrobek dal v plvodnim smé-
ru. Manipulaéni prostor Sopamatu Ize rozsirit
umisténim sloupu na vodorovné posuvné sang.

Pohony jednotlivych os

Pro nataceni sloupu je pouZita globoidni vacé-
ka a hvézda s radialnimi kladkami. Pohon je
v podstavci sloupu. Urychlujici moment pohonu
sloupu je az 30,000 Nm.
Zvedani a spousténi ramena fi-

vé asynchronni motory se Sneko-
vwymi prevodovkami a polohovymi
snimaci. Vacka se béhem jedno-
ho cyklu otodi rovnomérné
0 360°. Jeji Zebro nebo drazka
zabira s kladkami akcniho ¢lenu.
Je tvarovana tak, Ze po pootoCe-
ni z klidové polohy urychluje, pre-
sune a zastavi akéni élen v pl-
vodni poloze. Snimac indikuje, Ze
vacka je natocena uprostred (h-
lu odpovidajiciho klidové poloze

di dlouhé valcova vacka a kladka
je soucasti ramene. Smér pohy-
bu ramena se méni reverzaci
motoru, ktery je umistén v hlavé
sloupu.

Vodorovny pohyb hlavy s Gcho-
pem se ovlada ojnici a klikou na
vystupni hfideli krokovaci prevo-
dovky. Zdvih hlavy je dan dvojna-
sobkem poloméru kliky. Motor
prevodovky se zastavuje v klido-
vé poloze po kazdém otocen kli-

akeniho Clenu.

Konstrukce manipulatoru

Manipulator je sestaven ze samostatnych mo-
dult. Zakladem je pevny otocny sloup. Po svis-
|ém vedeni sloupu se zveda a spousti rame-
no. V horizontalnim vedeni ramena je po-
suvné uloZena hlava s Gchopem, ktera
se mize od sloupu vzdalovat a pribli-
Zovat. Uchop je v hlavé ulozen otoc-
né a mize vyrobkem natécet.
Rameno funguje jako me-
chanicka ruka. Uchopi
wrobek, zvedne
ho, nato-

Laserovy
systém pro pro-
mérfovani geometrie RAYTEC
GEPARD s vyhodnocovacim
software a rozsahlym pfislu-
Senstvim pro dilny i laboratore.

Laserovy interferometr
AGILENT, mezinérodni stan-
dard kalibrace obrabécich

a soufadnicovych stroji. Roz-
déleny opticky svazek méfi
soucasné nékolik os. Analy-
za geometrickych chyb.

Malé stejnosmérné motory
maxon s prevodovkami, sni-
madi a fidicimi jednotkami tvori
jednoduché i fizené pohony do
400 W.

Samonosné vinuti motortl bez
Zeleza a keramické Cepy pre-
vodovek zvySuji Zivotnost po-
honu.

Klinové a ozubené femeny
GATES s femenicemi UZIMEX
feSi pfesné polohovani i vyso-
korychlostni pfevody na viete-
na. Remenice i podle vykresu.
Pruzné spojky GERWAH od-
strani pficeni a statickou ne-
urcitost. Vinovec nebo PU
hvézda s volitelnou tuhosti

a tlumenim. Pojistné spojky
zamezi Skodam.

Linearni vedeni NIPPON
BEARING. Pfesné hridele

a pouzdra. Hfidele pro prenos
momentu. Valivé podepreni
stoll. Hranolové vedeni.

WWW.IZIMEX.GZ

ky 0 180°.

Pro pohyb vodorovnych zakladovych sani je
pouZita dlouha valcova vacka a kladka je sou-
Casti podstavce sloupu. Smér pohybu sani se
méni reverzaci motoru.

Rizeni pohybii

Manipulace se sklada z péti samostatnych
pohybU. Pro pribéh kazdého pohybu je navrzen
tvar vacky. Pohyby na sebe navazuji. Synchroni-
zaci zajistuji signalni vacky na vackovych hride-
lich s bezkontaktnimi snimadi. Sled pohybl mi-
7e byt fizen fidici jednotkou PLC a mize byt
zaclenén do komplexniho automati-
zacniho systému linky.
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