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Vačkové systémy převádějí 
rovnoměrný pohyb motoru na 

pohyb s požadovaným průběhem. 
Při manipulaci výrobky mezi techno-

logickými pracovišti ve velkosériové 
výrobě se vyskytují opakované pohyby 
s jednoduchým i složitým tvarem drá-
hy. Společným požadavkem je rych-
lost, opakovatelnost s přesností setin 
až desetiny mm a velmi dlouhá doba 
mezi poruchami. Vačko-
vé systémy plní všechny 
požadavky a navíc fixují 
výrobek v klidové polo-
ze s vysokou tuhostí, 
která umožňuje přesné 
opracování nebo mon-
táž. Spolehlivost a dobu 
života vačkového systé-
mu zajišťuje jednoduchý 
asynchronní motor a 
robustní uložení vačky 
i nosiče unášecích kla-
dek v nosných ložiskách 
v uzavřené skříni s trva-
lou tukovou náplní. 
Jestliže má krokování 
probíhat s delšími a pro-
měnnými pauzami, doplňuje se motor 
diskovou elektromagnetickou brzdou. 
Mechanickou synchronizaci několi-
ka vačkových systémů dosáhneme 

mechanickým propojením vačkových 
hřídelí. 

Vačkové systémy Sopap mani-
pulují s výrobky s hmotností 

od dekagramů do 4 tun. 
Otáčivý manipulační 

pohyb řeší vačkové 
převodovky. 

Nejvyš-

ší výkon v daném prostoru získáme 
systémem s výstupním hřídelem mimo-
běžným s hřídelem vačky. Potřebujeme-
li krokovat s větší hmotou, můžeme 
použít otočný stůl, neboť jeho výstu-
pem je kruhový talíř uložený na velmi 
nosných ložiskách. Jestliže je výhodné 
uspořádání s  výstupním hřídelem rov-
noběžným s hřídelem vačky, použijeme 
takto uspořádanou převodovku s radi-

ální vačkou. 
Pro přímočarý pohyb 

výrobku se vyrábějí mani-
pulátory s přímým vede-
ním a dlouhou válcovou 
vačkou. Oproti pohybo-
vému šroubu má vačka 
vysokou vzpěrnou tuhost 
a pevnost, zejména u 
dlouhých pohybů a uná-
ší saně prostřednictvím 
kladky s požadovaným 
zrychlením a průběhem 
pohybu. 

Pro kombinované tvary 
dráhy výrobku lze použít 
manipulátor s otočným 
ramenem, které se v kon-

cových polohách sníží pro uchopení 
výrobku. Oba pohyby jsou mechanicky 
svázány. Podobnou kombinaci pohybů 
poskytne manipulátor s dvěma sváza-
nými přímočarými pohyby. Pohyby ve 
více osách se dosáhnou kombinací vět-
šího počtu jednoduchých manipulátorů, 
které se synchronizují elektronicky.

Velikost vybraného vačkového systé-
mu určíme podle hmotnosti výrobku, 
jeho momentu setrvačnosti, vnějších 
sil na výrobek a požadované 
doby provedení pohybu.
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