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AUTOMATIZACE, ROBOTIKA, MALE ELEK

Technicka pomoc pri navrhu zarizeni, pri kons
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RIZENE STEJNOSMERNE POHONY DO 400 W

Soustava malych elektrickych motort maxon, pfevodovek, snima-
¢U, brzd a fidicich jednotek umoZnuje vybrat z mnoZstvi variant opti-
malni pohon pro pohyb s proménnou rychlosti ve velmi pouzivané ob-
lasti vykon( do 400 W. Aplikace pokryvaji pole kratkodobé i trvale pra-
cujicich pohont v automatizaci, pristrojové technice a malych strojich.
Zakladem soustavy jsou stejnosmérné kartacové motory DC a bez-
kartacové motory EC s elektronickou komutaci. VyuZiti patentované-
ho samonosného vinuti maxon pfinasi vysokou dynamiku, velky roz-
sah rychlosti, dlouhou dobu Zivota a malé rozméry motord.

NEDOSTATKY MALYCH POHONU JINYCH KONSTRUKCI

Rychle rostouci pocet aplikaci elektrickych pohont maxon je pod-
lozen jejich odliSnymi viastnostmi v porovnani se stfidavymi malymi
motory a s konvenénimi stejnosmérnymi motory. Stfidavymi motory
se rozumi malé asynchronni motory, malé synchronni motory, kro-
kové motory a diskové synchronni motory. Podstatné odlisnosti
jsou jak ve vlastnostech motord, tak ve zplisobech jejich fizeni.

Malé asynchronni_motory jsou pfi stejném vykonu proti stejno-
smérnym pohondm maxon nékolikanasobné vétsi a tézsi. Jejich
rychlost Ize Fidit bez zpétné vazby frekvenénim ménicem. Vektorové
fizeni rychlosti nebo polohy se zpétnou vazbou neposkytuje malému
pohonu dynamické vlastnosti. | samotny motor ma nizké dynamické
parametry s dlouhymi ¢asovymi konstantami, nebot zabérovy mo-
ment neni 0 mnoho vy$Si nez jmenovity moment a rotor je tézky. Do-
sazitelny rozsah fizeni rychlosti je omezeny jednak narlstanim ztrat
premagnetovanim vrstvenych Zeleznych poll pri vy$Sich napajecich
frekvencich, jednak minimalni rychlosti potfebnou pro vznik induko-
vaného proudu v rotoru bez vzniku nestability a kmitani rychlosti.

Malé synchronni motory napajené frekvenénim ménicem bez zpét-
né vazby na natoceni rotoru maji nastavitelnou rychlost ve velkém
rozsahu. Pfi pretizeni pfes moment zvratu ale ztrati synchronizaci.
Pouzitim snimace polohy rotoru a zavedenim zpétné vazby se tento
nedostatek odstrani. Synchronni motor se tak stane stejnosmérnym

bezkartaCovym motorem EC s elek-
tronickou komutaci. Ten patfi do jed-
-\. né z fad motort maxon. Valcové mo-
= tory EC maxon vynikaji nad konvenc-
' nimi motory EC zasluhou pouzitého
tenkého homogenniho vinuti maxon,
které neobsahuje zadné feromagne-
tické poly. Rovnomérnost momentu
motord maxon EC je vysoce nad-
standardni, jejich rozméry velmi ma-
I, rychlost vysoka a chlazeni je in-
tenzivni. Rada motorl EC-Powermax se &tyfmi poly nabizi nejvy3si
hustotu vykonu na 1 g hmotnosti na svétovém trhu.

Hnaci moment krokovych motor( vznika pfitahovanim zubl mag-
netickych poli rotoru k zublm magnetickych polu statoru, ktery ma
nékolik sekci Ghlové pootocenych. Pfepinanim proudu do civek sekci
se vyvodi pohyb rotoru. V idealni klidové poloze jsou zuby pfesné pro-
ti sobé. Magneticka sila mezi zuby vznikéa az pfi obvodovém presaze-
ni zmagnetovanych zubl a zvySuje se s jeho velikosti. Treni v systé-
mu zpUsobi, Ze se rotor nezastavi v ocekavané idealni poloze, ale
s Uhlovou odchylkou. Jestlize tfeni odstranime, bude zastaveni pro-
vazeno nékolikanasobnym prekmitnutim klidové polohy. Pfi otaceni
se zvySovanim zatiZzeni zvétSuje zpoZdéni rotoru za magnetickym po-
lem statoru. Popsané odchylky od o¢ekavané polohy jsou obvykle né-
kolikrat vétsi nez velikost mikrokroku. PFi prekroceni momentu zvra-
tu ztrati motor synchronizaci, aniZ se o tom fidici systém dozvi.

Diskové synchronni motory jsou v podstaté jednoduché krokové
motory, jejichz dvé sekce jsou napajené stridavou siti s fazovym po-
sunem. Zména rychlosti se vyvola zménou napéjeci frekvence.
Smeér otaceni se urci volnobézkou. Se svymi velkymi rozméry na
1 W se uplatni v nenaroénych pomalubéznych aplikacich.

Spolecnou vliastnosti vSech stejnosmérnych motord je zajisténi opti-
malniho vzajemného Ghlu magnetickych poli rotoru a statoru 90° mag-
netickych prepinanim napajeni sekci vinuti. Pfepinani je nazyvano ko-
mutace a uskute€nuje se mechanickym komutatorem DC nebo elek-
tronicky EC podle informace o okamzitém Uhlu natoceni rotoru.

RiZENi MOTORU MAXON

Soustava motortd DC a EC, prevodovek, snimacl a fidicich jedno-
tek nabizi v oblasti vykonl do 400 W ve svété jedinecné moznosti

pro jednoduché i nejnaro¢né&jsi fizeni rychlosti, polohy a mechanic-
kého momentu.

e

Konvencni motor DC

Vlastnosti motorii DC

Stejnosmérné komutatorové motory maxon DC jsou postaveny
na patentu samonosného vinuti rotoru maxon. Vinuti nékolikana-
sobné prodluzuje Zivotnost komutatoru a kartacd oproti motordm
s konvencnim vinutim v drazkach jadra z Zeleznych plechd. P¥i pfiz-
nivych provoznich podminkach lze oCekavat dobu Zivota pres
10,000 hodin. Vinuti umoznuje motordm pracovat pfi vysokych
rychlostech kolem 10,000 ot/min. Motory s vinutim bez Zelezného
jadra maxon mimo to
maji malé rozméry,
dynamické rozbéhy
a linearni regulaéni
charakteristiky. Pri-
mér motoru je maly,
protoze permanentni
magnet je umistén
v dutiné vinuti. Motor
DC s vykonem 150
w ma pramér
40 mm.

Motor DC v fezu

Jednoduché fizeni motorii DC

Motory DC umoznuji jednoduché nastaveni rychlosti napajecim na-
pétim v Sirokém rozsahu, prakticky od nuly. Jejich rychlost bez zatize-
ni je pfimo Gmérna napajecimu napéti.

Pfi nastaveni rychlosti nesmime prekrocit nejvySsi povolenou rych-
lost motoru. Rychlost zatizeného motoru poklesne. Pokles je kon-
stantni na kazdy 1 mNm pfirdstku zatizeni. Ubytek rychlosti na 2 mNm
je katalogova hodnota, ktera se u jednotlivych typl motord lisi. Pro na-
staveni rychlosti napétim vybirame motory, kterym pfi narlistani zati-
Zeni klesa rychlost jen pozvolna.
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Oblasti provozu motoru DC: zdvislost otdcek na napéti a na zatiZeni

Rychlost motoru s prevodovkou nema kromé toho preséhnout do-
poru¢enou vstupni rychlost pfevodovky, aby se nezkracoval jeji Zivot.

Napajeci napéti neovliviiuje velikost pfipustného trvalého zatizeni,
které je katalogovym parametrem. Na-
péti ovlivni pouze rychlost motoru pfi
daném zatiZeni. PFi existujicim zatizeni
mechanickym momentem se pfi snizo-
vani napéti motor zpomaluje, aZ se za-
stavi. Cely elektricky pfikon se pak
preméni na teplo.

Protoze moment motoru je Gmérny
proudu vinutim, m0Zeme mérenim
proudu presné zjistit moment. Napaji-
me -li motor DC konstantnim prou-
dem, vyviji konstantni moment pfi ja-
kékoliv rychlosti v obou smérech

Pfi snizovani napéti se pfimkova
charakteristika motoru posouva dold
a pfitom se linearné zmensuje rozbé-
hovy moment.
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Analogové ridici jednotky rychlosti

Ridici jednotky rychlosti se zp&tnou vazbou maxon pro komutéatoro-
vé motory maji analogovy vstup pro poZzadovanou rychlost v rozsahu
-10 az +10 V. Jsou Ctyrkvadrantové, to znamena, zZe urychluji i brzdi
v obou smérech véetné drzeni klidové polohy. Proudova i rychlostni
omezeni se rovnéZ nastavuji analogové. Pro rychlostni zpétnou vazbu
se vyuZiva prevazné inkrementalni snimac. Misto snimace lze vyuzit li-
nearni zavislost rychlosti a indukovaného napéti ve vinuti motoru. In-
dukované napéti je rovno napajecimu napéti motoru bez zatizeni. Na-
péti na zatizeném motoru je vy$Si o Gbytek na ohmickém odporu. Ri-
dici jednotka zjisti rychlost tak, Ze méfi napéti na vystupu a odecita od
néj soucin proudu a ohmického odporu | x R.
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Schéma analogové ridici jednotky otdcek s inkrementdlnim snimacem
Slabsi jednotka maxon LSC fidi vystupni napéti analogove, Ubytkem na-

pen s pulzni regulaci PWM na frekvenci 50 kHz. K jednotce ADS na rozdil od
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Schema ridici jednotky otdcek se snimdnim indukovaného napéti

jednotek LSC je treba pripojit motor s uréitou minimalni indukénosti, aby
proud vinutim nestacil sledovat frekvenci napétovych impulz( a jeho prd-
béh se vyhladil. Nékteré motory je potfeba doplnit tlumivkou v sérii.

Vlastnosti motorti EC

Stejnosmérné valcové bezkartacové motory maxon EC zachovava-
ji dynamické vlastnosti motord DC i jejich rozméry. Homogenni vinu-
ti maxon je vSak umisténo ve statoru a rotor je tvoren permanentnim
magnetem. Komutace, tj. pfepinani proudu do tfi sekci vinuti, nepro-
biha mechanickou vazbou pres lamely komutatoru, ale elektronicky-
mi spinacimi prvky podle informace snimace polohy rotoru. Zivot mo-
toru ani rychlost nejsou omezeny komutatorem.

Funkce bezkartacového
motoru neni mozna bez
alespon nejjednodussi fi-
dici jednotky, ktera vytvari
elektronickou komutaci.

Stejnosmérné diskové
bezkartacové motory ma-
xon EC nepouZivaji homo-
genni vinuti maxon. Maji
vicepblové vinuti, nizsi
rychlost a vy$si mecha-
nické momenty pfi stej-
ném objemu motoru nez
motory valcové.

Vilcovy motor EC v Tezu

Digitalni ridici jednotky rychlosti

Ridici jednotky motort EC maji vesmés digitalni regulaci. Kromé
elektronické komutace, tj. pfepinani proudu do sekci vinuti, fidi
i rychlost se zpétnou vazbou od snimace na motoru. PoZzadovanou
rychlost Ize v§ak zadavat analogové velikosti napéti.

Jednoduché fidici jednotky maxon typu DEC dostavaji informaci o oka-
mZité poloze rotoru ze snimace s tfemi Hallovymi sondami, kterymi jsou
standardné vybaveny témér vSechny motory maxon EC. Informace ma
podobu napéti s obdélnikovym pribéhem. Obdélnikova komutace s tak-
to fidkym prepinanim ma za nasledek kolisani momentu motoru o 14 %.

Rizeni rychlosti je vyhovujici pfi vy$Sich rychlostech pfes 1000
ot/min u dvoupdlovych motoru v disledku nizké hustoty signalu ze
snimace s Hallovymi sondami. VétSina jednotek je jednokvadranto-
va, tj. fidi rychlost ve zvoleném sméru pouze urychlovanim. Jednotky
umoznuji zabrzdéni s nefizenym pribéhem jednoduchym zkratova-
nim vinuti, kdy je motor pfepnut do funkce generatoru. Ctyfkvadran-
tova varianta DECV udrZuje rychlost ve zvoleném sméru Fizenym
urychlovanim i zpozdovanim.

Dokonalejsi jednotky maxon typu DES vyuZivaji kromé snimace s
Hallovymi sondami inkrementalni snima¢ na motoru s desitkami az
tisicem dilk(l na otacku. Na zakladé obou informaci vytvareji na vy-
stupu pulzné Sifkovou modulaci 50 kHz kvazisinusovy priibéh napé-

Ridici jednotky rady EPOS se sbérnici CAN bus

ti. Je tfeba oSetfit dostateCnou vlastni indukénost motoru. Valcovy
motor EC s vinutim maxon napajeny jednotkou DES ma velmi rovno-
mérny moment. Rizeni rychlosti je pfesné i pfi velmi malych rychlos-
tech. PoZadovanou rychlost mizeme zadavat analogové i sériovym
digitalnim vstupem vcetné CAN busu.

Pro diskové motory EC se pocita pouze s obdélnikovou komutaci.
Digitalni fidici jednotky polohy

RidicT jednotka polohy maxon typu MIP fidi pohyb jednoho motoru DC
nebo EC podle digitalné viozenych pozadavk( na koncovou polohu, roz-
béhovou a brzdici rampu, rychlost pohybu. Respektuje povoleny proud
a pfipustnou rychlost. PoZadované hodnoty se vkladaji personalnim ne-
bo primyslovym pocitacem a v prdbéhu prace se mohou ménit podle
pozadavk( na funkci stroje. Motor musi byt opatfen inkrementalnim sni-
macem. P¥i fizeni jednoho motoru jednotka komunikuje v RS232, pfi ii-
zeni vice motort v RS485 s pouzitim sbérnice MIP-bus.

Jednotka mlize pracovat i samostatné bez pocitace v modu 1/0, ve
kterém se kombinacemi napéti na urcenych vstupech vybira z variant
predem naprogramovanych parametr( drahy, rychlosti a jejiho pribéhu.

Ridici jednotky polohy fady EPOS jsou podstatné levné&jsi nez jed-
notky MIP. Komunikuji s personalnim nebo primyslovym pocitacem
po sbérnici CAN bus. Umozniuji nejen fizeni polohy motorti DC nebo
EC, ale i fizeni proudu a rychlosti s nastavitelnymi pfechodovymi
rampami. P¥i fizeni jednoho motoru komunikuji i v RS232. Nepracuji
vS§ak v modu |/0 bez fidiciho pocitace.

Malé stejnosmerné pohony, vackové manipulatory, remenové prevody, pfimé valivé vedeni, pruzné
a pojistné hridelové spojky, laserové interferometry, lasery pro promérovani geometrie, drsnomery.
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MANIPULACE VACKAMI SOPAP

Rychlé a spolehlivé dopravniky vyrobkd, otocné stoly a manipula-
tory jsou dulezitou podminkou plynulosti velkosériové a hromadné
vyroby. Pro jejich pohony, které konaji prerusovany pohyb podle tak-
tu vyrobnich operaci, se vyuZivaji s vyhodou vacky. Vacka prevede
rovnomérné otaceni asynchronniho motoru na krokovani. Spolehli-
vost, dlouhy Zivot, rychlost a pfesnost manipulacnich pohybu jsou
jejich prednosti pred servopohony. Oceni je velkosériova vyroba, kde
dochazi k zasadnim zménam technologie po delSich obdobich.

Stoly

Jednim z nejpouzivanéjsich
prvku automatizované mani-
pulace je otocny krokovaci
stdl. Rotacni prerusovany po-
hyb stolll fady TS vznikne za-
bérem kratké valcové vacky
do kladek na cepech, které
vystupuji axialné z vnitfniho
Cela talife stolu. U stoll fady
MI zabira globoidni vacka do
kladek na cepech vyénivaji-
cich radialné z disku na vy-
stupni hfideli. Klidova poloha Otocny krokovaci still fady TS
na vystupu se opakuje s od-
chylkou +/-0,01 mm. Tuhost v klidové poloze je odvozena z prede-
pnutého styku vacky a kladek. Kruhovy talif na horni ploSe vackové
prevodovky obvykle nese kruhovou desku s upinacimi pripravky pro
vyrobky. Technologické zafizeni je rozmisténo podél jeho obvodu.

Velmi nosné obvodové loZisko stoll fady TS prenese axialni zati-
Zeni do 4000 kN. Stoly mohou mit do 16 stanic. Stoly MI pfenesou
axialni zatizeni do 30 kN a nabizeji az 48 stanic po obvodu.

#’i »

Prevodovky

Vackové prevodovky s mimobéznymi hrideli vyuZivaji zabér globoid-
ni vacky do kladek na osach vycnivajicich radialné z disku vystupni
hridele. Usporadani kladek umozZnuje az 48 zastaveni na jednu otac-
ku vystupu. UloZeni vystupni hiidele je v porovnani se stolem jedno-
dussi, a to v kuzelikovych loZiskach se standardni Gnosnosti a s po-
hanénym mechanismem se spoji napf. spojkou.

Cové radialni vacky v nich zabiraji do kladek mezi dvojici kotoucu vy-
stupni hiidele. NejvySsi pocet zastaveni na obvod je 8.
Velikost vackové prevodovky se vyjadii vzdalenosti vstupni a vy-

REMENY GATES A REMENICE UZIMEX

Uzimex neni pouhy prodejce femend, ale ma i statut technického do-
mu vyrobce femen(l Gates. Toto postaveni je podloZzeno vlastni ceskou
vyrobou femenic a vysokou kvalifikaci technikt v oboru. Technici spolu-
pracuji s aplikaénimi inZenyry vyrobce a disponuji zkuSenostmi celosvé-
tového Gatese a s poznatky z provozu fement v celém svété. Technicka
podpora zahrnuje spolupraci na konstrukci, navrh prevodu, vypocty soft-
warem, vyhodnoceni provoznich zkousek stroje. Poskytneme a dodame
méfici techniku pro nastaveni geometrie prfevodu a napnuti femend.

Vyroba femenic v ¢esku

méric napeti

Ozubend Femenice pre-
vodu Polychainem GT2
s vysokym vykonem a
rychlosti v minimdlnim
prostoru

UZIMEX je jedna z nékolika firem na svété, které disponuji tech-
nologii pro vyrobu ozubeni pro nejmodernéjsi typy synchronizacnich
femen( Gates. Vyroba je vybavena kontrolnimi pfistroji a podklady
s toleranénimi poli pro ovéfeni spravného profilu ozubeni. Dodava-
telé femenU v Cesku bez zavedené tovarni vyroby ozubenych feme-
nic kupuji polotovary femenic s ozubenim a tvar dokoncuji soustru-
Zenim s dodatec¢nym upnutim za ozubeni. Nékteré tvary nelze z po-
lotovarlli omezeného vybéru vyrobit a projevi se zhorSené hazeni
ozubeni. Pro sériovou vyrobu je optimalni postup vyroba ozubeni na
predsoustruzeny dil upnuty na trnu, jak to ¢ini Uzimex.

VYZNAMNE TYPY REMENU

Gates jako vedouci firma v oboru vyrébi v kaZzdé oblasti femenu
kromé standardniho sortimentu femen s nadprimérnymi viastnost-
mi, jehoZ spravna aplikace pfinasi nejvyssi technickou a ekonomic-
kou droven finalniho vyrobku. Uvadime vliastnosti femenovych pre-
vodu s vyznacnymi typy femend.

Prevody samostatnymi pryzovymi klinovymi Femeny

ni klinové drazky. Od fement typd SPZ, SPA, SPB se liSi zejména vy-

stupni hfidele v mm. Prevodovka nebo stll s vétsi velikosti vyvodi na
vystupu vySSi urychlujici moment a provede krok s vétSim setrvac-
nym zatizenim nebo krok provede za kratsi dobu.

Vackové systémy s pfimocarym vystupem nechavaji zabirat draz-
ku na povrchu valcové vacky nebo na cele radialni vacky s kladkou
na posuvném ¢lenu. Vacka pro dlouhé zdvihy ma na povrchu jednu
Sroubovici a pfi navratu ¢lenu reverzuje. Pfimocary vystup se vyuzi-
va v linearnich jednotkach a v linearnich manipulatorech.

Rotacni manipulatory

Kombinace globoidni vacky
s radialni vackou tvoii jadro ma-
nipulatorl pro preneseni pred-
métu obloukem. Manipulator
zvedne vyrobek, otocenim ra-
mena jej premisti a poloZi na
nové misto. Rameno se pak vra-
ti do vychozi polohy nebo se po-
otoci dal v plivodnim sméru. Na-
vaznost posuvného pohybu na
pootoceni je zajiSténa dvéma
vaCkami na spolec¢né hrideli.
Globoidni vacka pootaci hvézdu
a radialni vacka zveda a spousti
0 40 az 110 mm prochazejici
hridel s ramenem.

Kombinace globoidni a radidlni vacky

Linearni jednotky

Funkce linearni vacky je podobna pohybové funkci kulickového
Sroubu. Ma navic do svého tvaru zaclenény velikosti zrychleni a pfi
velké délce je odolna vzpéru.

Linearni jednotka pro ver-
tikalni pohyb vyuziva verti-
kalni valcovou vacku. Zati-
Zeni jezdce ve svislém ve-
deni je do 40 kN. Jednotka
pini dobfe i funkci zvedaku
tézkych vyrobku, napr. au-
tomobilG.

Jednotka pro horizontalni
pohyb mé zdvih do 4 m se
zatizenim do 40 kN.

Linedrni jednotka ve funkci zveddku

sokym pricnym zpevnénim prirezu. Cilem je omezit zborceni stfedni
¢asti profilu do klinové drazky. Klinova drazka femenice je hlubsi nez
femen a taznéa vlakna kolem stfedu Sitky femenu nejsou radialné po-
deprena. Pruznost gumy umozni, Ze vlakna vtahnou stied prirezu
hloubéji do drazky a jejich tah se uvolni. Vrstva z pficné orientova-
nych vlaken vytvari pevny pricny most, ktery zvysi podil stfednich taz-
nych vlaken na prenosu vykonu. Pro pfenos potfebného vykonu po-

staci mensi pocet femenu a prevod je mensi a levnéjsi.

Prevody klinovymi femeny pro nejvyssi rychlosti

Konstrukce femenu Polyflex JB vyuziva vysoky soucinitel tfeni po-
lyuretanu. Pro pfenos sily mohl byt pouZit novy profil s vétSim dhlem
rozevieni klinu. Boky drazky jej radialné podpiraji ve vétsi Sifce i pri
sniZzené stavebni vySce profilu. Nizky profil znamena nizky vyvin tep-
la pfi ohybech pres femenice a femen Ize pouzit pfi nejvySsich rych-
lostech, kde dochazi k ohyblm pres femenice s vysokou frekvenci.
Geometrie profilu femenu je doplnéna pficnou stabilizaci dosazenou
spojenim femenu do dvojic nebo trojic. Spojeni omezuje i vibrace.
Prevod Polyflexem JB je uzsi nez ostatnimi klinovymi femeny véetné
mnohovrypovych Micro-V. Remen se aplikuje na nejrychlejsi vietena
se znaCnym prenasenym vykonem.

Pfevody pryZzovymi synchronizaénimi femeny

Tvar ozubeni femenl PowerGrip GT byl pred lety vytvoren z oblého
ozubeni HTD optimalizaci zabéru s femenici a vlle zubl v drazkach.
Postupnym zlepSovanim vlastnosti zakladni pryze, skelné tazné vrst-
vy a potahové tkaniny zub( se dnes femeny dostaly na dvoj aZ troj-
nasobek vykonnosti femen(i HTD. Remenice s femeny posledniho ty-
pu PowerGrip GT3 vyjdou podstatné uzsi a mensiho priméru v po-
rovnani s konvenénimi pfevody HTD. Pfevod femenem 8MGT zabere
pouze 60 % Sitfky oproti nejvykonnéjSim Gatesovym klinovym feme-
ndm Polyflex JB. Ozubené femeny se navic napnou pouze pii prvni
montazi a béhem provozu se nedopinaji. ZatiZzeni loZisek lze oproti
klinovym Femendm snizit az na velikost obvodové sily nutné pro pre-
nos momentu, nebot odlehcena vétev femenu miize bézet bez pred-
péti a nezatézuje zbytecné hridel.

Pfevody polyuretanovymi ozubenymi femeny

Kombinace kevlarové tazné vrstvy s pevnym polyuretanem a nylo-
novou tkaninou na povrchu zub( a specialni tvar zub( je zakladem
femenu Polychain GT2 pro nejvy$Si momenty. Modernizovany femen
Gspésné vytlacuje valeCkové fetézy z aplikaci ve strojich pro mani-
pulaci materialem, v silové mechanizaci a automatizaci pro sv(j bez-
Gdrzbovy provoz bez mazani a dopinani, Cistotu prevodu a okoli
a malé rozméry. V poslednich letech se prosadil do sekundarnich
prevodu motocyklll. Pfednosti je tu mala Sitka femenu a snizeny
hluk.

Linearni manipulatory

Manipulator zvedne vyrobek, posune a spusti na nové misto, aniz
by ho pfitom pootocil. Radialni vacka provede vertikalni zdvih do
300 mm, valcova vacka horizontalni posun do 1200 mm. Obé vacky
jsou mechanicky svazany. Pro zpétny pohyb brzdovy asynchronni mo-
tor reverzuje.

Manipulator SHIVA

Pohyby jednoho nebo dvou ramen jsou kombinaci vertikalniho
zdvihu a pootoceni. Ramena nesou malé linearni nebo rotaéni ma-
nipulatory se samostatnymi pohony. Pohony jsou spoustény z cent-
ralniho PLC pro fizeni celé vyrobni linky.

Manipulator SOPAMAT
Globoidni vacka nataci centralni sloup a 2 - 3 valcové vacky zajis-
tuji vertikalni a horizontalni linearni pohyby. Vacky se pohanéji sa-

mostatnymi motory. Vertikalni zdvih je do 4 m pfi zatizeni do 4 tun.

Synchronizace manipula¢nich pohybu

Takt vétsiho poCtu prevodovek, stold a manipulatort se jednodu-
Se synchronizuje s dokonéenim technologickych operaci tak, ze po
dokonéeni technologické operace se jejich brzdové motory spousté-
ji soucasné. Nékteré vyrobni linky odvozuji technologické operace
i manipulaci od spole¢né pruchozi hiidele. Na jednu jeji otacku pro-
béhne jeden vyrobni cyklus. Na lince se pouzije varianta vackovych
skiini bez motord, ale s vyvedenymi vackovymi hiideli na obé strany.
Hfidele se propoji s vyuzitim pruznych hfidelovych spojek.

Posuv a poddvdni vykovkii pod lisy

h

Podélny pohyb resi prevodovka s glo-
boidni vackou. Uhel kroku na vystupu je
180°. Otvirdni a zavirdni pridrinych ce-
listi vykovkit Fidi 6 kyvnych prevodovek
s radidlni vackou. Na kazdé rozteci vy-
kovkii je jeden pdr Celisti. Rozsah kyvné-
ho pohybu je 30°

Aktualni jsou rychlobézné aplikace paralelnich Gzkych femen(
s rozte¢i 8 mm ve stisnénych prostorech v obrabécich strojich. Hluk
pri vysoké rychlosti je kromé razl pfi nabéhu boku zubU zplsoben
Gnikem vzduchu z drazek, ktery se G¢inné snizi rozdélenim Sitky fe-
menu na pruhy. Polychain vystai s podstatné mensi Sitkou nez
ostatni femeny. Jeho prednosti pfi vysoké rychlosti je, Ze je ohebny

a nezahfiva femenice.

DOPRAVNIKY V AUTOMATICKE VYROBE

Lonské spojeni Gatese se specializovanym vyrobcem polyuretano-
vych femend Mectrol rozsitilo nabidku o fadu typ( polyuretanovych
femend. Mezi rliznymi technologiemi vyroby fement z polyuretanu je
vyznamné svarovani pasl dlouhych nékolik desitek metrd do uza-
vienych smycek. Tahovou silu v pfevodu prenasi tazna vrstva z kor-
da, tj. provazi ze sklenénych, kevlarovych nebo ocelovych viaken,
kterou je tfeba ve spoji propojit s co nejmensi ztratou tahové pev-
nosti. Konce spojovaného pasu se sestfihnou do dlouhych klind,
které do sebe pred svafenim zapadnou. Polyuretan prenasi tah pre-
stfizenych kordd na sousedni, které jsou preruseny v jiném misté.
Pevnost spoje je 50% - 75% oproti neprerusenému pasu.

Vyznamna aplikace svarenych femen( jsou dopravni pasy. Uzaviené
svarené pasy Siroké az 900 mm slouZzi jak pro dopravu, tak i jako pra-
covni deska, napf. pro praci s potravinami. Zakladni material pasu je
odolny proti fezu noZzem a je dobfe omyvatelny. Pasy jsou na vnitini
strané opatfeny ozubenim tvaru H s rozte¢i 1/2 palce nebo ozubenim
T10. Ozubeni zajistuje synchronizaci pohybu, zamezi pficeni pasu pri
nesoumeérném zatiZzeni a ohebnost vyhovuje femenicim od priméru
56 mm. Svaritelnost termoplastického polyuretanu otevira pole i pro
naneseni rlznych vrstev a pro upevnéni tvarovych lUzek pro vyrobky.

Prednosti MECTROL Sirokych remenit v masném priimyslu je jednoduché
cisteni, odolnost proti proriznuti a dobrd synchronizace pohonu

Tesime se na vasi navstevu na MISV 2005 v Brne,
najdete nas v hale V, stanek ¢. 114




