Anlikace vackovych systémil

SOPAP

Vacka se rovnomérné otd¢i a zabird do
kladek po obvodu oto¢ného kotouce.
Kotou¢ se urychluje a zastavuje se zrych-
lenim podle tvaru Zebra po obvodu vacky.
Je pfipojen k ¢asti pohybového systému
automatické vyrobni linky. Takovy mecha-
nicky princip se vyuzivd v linkdch s nej-
vy$$imi ndroky na spolehlivost, presnost
klidovych poloh a na nejkratsi ¢asy pre-
sunu z jedné polohy do druhé. Pouzit
vacku pro krokovéni je ekonomicky vyhod-
né v provozech s dlouhodobé se opaku-
jicim technologickym postupem. Vacka
s kotoudem je ulozena ve skiini utésnéné
vackové prevodovky naplnéné mazivem.

Kromé rota¢niho krokovénim se vacky
pouzivaji pro krokovani sani s pfimoc¢arym
pohybem. Sdné s piimocarym vedenim
v tom pripadé nesou oto¢nou kladku a
vacka ve tvaru dlouhého vilce je umisténa
podél vedeni.

Vackou rovnomérné otaci asynchronni
motor. Del$i prodleva v klidové poloze, nez
odpovida klidové casti vacky, se doséh-
ne zabrzdénim motoru v klidové polo-
ze. Brzdové motory véetné diskové bohaté
dimenzované brzdy se spousti a zastavu-
ji béznym ptipojenim k siti tfifizovym

stykadem. Rizeni je jednoduché a velmi

spolehlivé. Cas, po ktery je prevodovka
v klidu, se tak ptizptsobi dobé provedeni
technologickeé operace a taktu linky. Béhem
doby klidu jsou disk nebo sané blokovany
v pfesné poloze s predpétim.

Jednou ze svétovych firem, které vyrd-
béji vackové prevodovky pro automobilovy
primysl, je francouzsky Sopap, ktery pred
desetiletimi zac¢al automatizovat kovaci a
lisovaci postupy. Pfinasime nékolik ukézek
aplikaci jeho vackovych systémi ve vyrobé
automobilovych dila.

Montazni pracovisté

Upinaci deska pro dil karosérie je béhem
technologické operace ve svislé poloze,
obr. 1. Na lici i na rubu mé upinace. V pro-
storu pred deskou pracuje na upnutém dilu
robot, prostor za deskou slouzi pro zaklada-
ni a odebirdni dila. Deska se po dokon¢eni
prace robota oto¢i kolem vodorovné osy
0 180°. Levy ¢ep desky je ulozen
na vodorovné vystupni hrideli
oto¢ného krokovaciho stolu.
Stal je vackovd prevodovka,
kterd nese na vystupni hrideli
oto¢ny talif uloZeny na kuzeli-
kovém nebo obvodovém loZis-
ku. Pozadavek na dobu otoceni
desky se zatizenim v této apli-
kaci spliuje sttl TR880. Silné
stoly Sopap maji talite ulozeny
na velmi nosném obvodovém
lozisku se zkiizenymi vélecky
od specializovaného vyrobce.
Uhlové zrychlen, rychlost otd-
¢eni a zpozdéni jsou zakompo-
novany do tvaru vacky.

Celo htide-
le vacky je vidét v levé &asti
fotografie. Va¢ku pohani brz-
dovy motor se svislou osou
pfes uhlovou pievodovku
s ¢elnimi a kuZzelovymi koly.
Deska je v pracovni poloze
zaji§téna s opakovatelnosti
polohy 0.01 mm na priméru
kladek stolu, a to bez viile,
s predpétim.

Rizeni pohybu stolu je
velmi jednoduché ptipoje-
nim a odpojenim motoru na
sit. Signal k odpojeni dévaji
signalni vacky s indukénimi
nebo mechanickymi spinaci
umisténé na odvraceném cele

hridele vacky. Jsou nastaveny tak, aby se
motor zastavil v blizkosti stfedu klidového
thlu vacky.

Aplikace pouzivd otdceni desky stii-
davé vpred a vzad, aby bylo mozné privést
energii a signaly na desku ohebnymi kabely
a hadicemi. V tom ptipadé jsou pro signdly
k zastaveni motoru a pro kontrolu pfebéh-
nuti pfes sttedovou polohu pouzity zdvoje-
né vacky se spinaci, pro kazdy smér pohybu
jedna. Kromé toho se dal3i va¢kou kontro-
luje pfesnost zastaveni v obou smérech.

SvaFovani na oto¢ném stole

Dvé upinaci plochy jsou uspordddny do
tvaru stfechy na vodorovném talifi oto¢né-
ho stolu Sopap TS880, obr. 2. Na obou plo-
chach jsou upinace pro zpracovavany dilec
a piipravky pro zadni stranu dilce. Prostor
za stfechou zaujima svarovaci robot, predni
strana je uréena pro vyménu zpracovaného

dilce za novy. Upinaci plochy mohou obsa-

hovat nékolik soustav upinact pro svarovani
nékolika typti dilct s odli$nymi tvary. Pfi
prechodu vyroby na dalsi tvar dilce se pouzi-
je dal$i soustava upinaci a robot pouZzije
dal$i program prace. Talif krokovaciho stolu
se ota¢i sttidavé vpravo a vlevo o 180° kolem
svislé osy. Rozbéhne se v pozadovaném
sméru pfipojenim motoru k siti jednim ze
dvou stykac¢d. Motor se tak zdroven odbrz-
di. Na konci kroku je styka¢ s predstihem
rozpojen sepnutim spinace signdlni vac-
kou. Kdyby se sttil nezabrzdil béhem uhlu
klidu, jedna z kontrolnich vacek prebéhnuti
zastavi dalsi ¢innost stolu. Vzniku poruchy
v provozu lze predejit vyuzitim kontrolni
vacky presnosti zastaveni.
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vodorovné osy. Rameno je
upevnéno na vystupni hii-
deli vackové prevodovky
s krokem 90° a s vratnym
pohybem. Prevodovka je
umisténa na sanich svislé-
ho vedeni ve sloupu. Sané
ovlada valcova vacka se svis-
lou osou zédbérem s kladkou

umisténou na sanich. Sloup
Obr. 3

spocivd na talifi krokovaci-

Transport vykovku

Na schematickém obrdzku 3 jsou modie
znazornény kované soucastky na stole,
ktery prochdzi zdpustkovymi kovacimi pra-
covisti. Lisy nejsou zobrazeny. Soucéstky se
posunuji po stole ¢ervenymi Celistmi, které
se po kazdém posunuti vzdali od soucdstek.
Na kazdém stanovisti je jeden par celisti,
z nich% jsou zndzornény dva pary. Celisti
jsou pripevnény k dvéma tyc¢im, které se
posunuji podél stolu o krok vpred a vzad.
Dv¢ tady vackovych prevodovek s kyvnym
pohybem po délce stolu prisouvaji listy
s Celistmi ze stran k soucdstkdm. Pouzity
jsou prevodovky s diskovymi radidlnimi
vackami a s rovnobéznymi vstupnimi a
vystupnimi hfideli. Kyvné pohyby ramen
prevodovek se synchronizuji spole¢nou
hnaci prichozi hiideli. Listy jsou posuvné
ulozeny v unasecich kyvnych ramen.

Podélné pohyby list vyvozuje velkd kro-
kovaci prevodovka s mimobéznou hnaci
a vystupni hfideli, oznacend na schématu
zelené. Jeji krok je 180°. Kladkou v drézce
ovlada pri¢nik, ktery zabird s kladkami
podélnych list. P¥i¢nik je kulickovymi pouz-
dry posuvné uloZen na vodicich ty¢ich.

Manipulace a orientace dilce

Pro prekladdni rota¢niho dilce na mon-
tazni linku se zménou orientace v pro-
storu je pouzit kombinovany manipuldtor
Sopamat. Celisti pro uchopeni dilce jsou
umistény na ramenu, které je oto¢né kolem

Obr. 4
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ho stolu s vratnym pohybem
0 90°.

Pro pohony obou dopravniku s pferu-
$ovanym pohybem jsou pouzity vackové
prevodovky s mimobéznymi hiideli, které
krokuji synchronizované s manipuldtorem
spole¢nym spous$ténim a zastavovanim
brzdovych asynchronnich motort.

Prisouvani technologického automatu

Soudastky v transportnim rdmu se presou-
vaji podél vyrobni linky. Zobrazena operace
vyZaduje vertikdlni odsunuti technologie,
aby se rdm mohl po skondené operaci pre-
sunout na dal3i pracovisté. Horni ¢dst tech-
nologie je upevnéna na sanich vertikdlniho
manipulatoru, ktery ji pfisune k provede-
ni operace. Manipuldtor pouzivd valcovou
vacku a brzdovy motor s reverzaci. Vackovy

manipulator pfinasi vyhody oproti manipu-
litoru s pohybovym $roubem. Vacka zajistu-
je svym tvarem pozadovanou akceleraci
pohybu pfi jednoduchém spousténi moto-
ru. Koncové polohy jsou presné definovany
pomoci prechodt tvaru drazky na koncich
vacky i pfi nepresném zabrzdéni motoru.

Zvedani automobilu

Pro zvednuti automobilu na pracovisti
montdzni linky na obr. X jsou pouzity dva
vertikdlni manipuldtory ovlddané valcovy-

mi vackami a asynchronnimi brzdovymi

motory s reverzaci. Koncové polohy jsou
stabilizované tvarem drdzek ve vackach.

[

Obr. 6

Transport tabuli

Krokovaci ptrevodovka preru$ované posu-
nuje tabule skla mezi automatickymi pra-
covisti linky na obr. 7, na kterych se tabule
upravuji. Tabule se zaklddaji zasouvdnim
do plosnych celisti ¢lankového pésu.
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Obr.7

Dalsi stavebni komponenty linek

Transportni pasy. Uzimex dodavd spo-
jené polyuretanové transportni pasy
GatesMectrol do $itky 900 mm. Vyztuz
pasu tvori kevlarové provazy. Pdsy jsou na
okrajich rubové strany opatfeny ozube-
nim pro synchronizaci pohybu a spoleh-
livé nabihdni na transportni vale¢ky. Na
lic pasu lze navafovat luzka pro ukladéni
vyrobki. Povrch pdsu miuZze byt opatfen
vrstvou vybraného materidlu, napf. pény.
Pas nevyzaduje dopindni ani mazani a Cis-
totou provozu je vhodny i do lakoven.

Hnaci femeny a pruzné spojky. Klino-
vé 1 ozubené femeny GatesMectrol umozni
navrhnout prevod s vysokou spolehlivosti
funkce, nebot jejich parametry jsou stalé a
presné znamé. Uzimex usnadni konstrukté-
rim linek névrh pfevodu, nebot ma ¢eskou
vyrobu nestandardnich ozubenych femenic.
Priceni pti pfimém spojeni htideli bez feme-
ni se odstrani spojkami Gerwah a Gates.

Stejnosmérné motory do 400 W.
Pohon sestaveny z motoru, prevodovky,
snimace a ridici jednotky maxon spolehlivé
zajisti regula¢ni pohyby.

Informace o popisovanych vyrobcich

Vam poskytnou stranky www.uzimex.cz




