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Abstrakt

Ukolem této bakalgké prace je nalezeni nového podavaciho systému pro
zadany dil. Je zde uveden sty popis kkterych pouzivanych podavacich systém
jejich vlastnosti, hlavh v oblasti montaznich autontatV ramci této prace je pro
uréenou sovastku proveden vy podavaciho systému pro automatickou montazni

linku na svorku Tim25, &etrg konstrukniho zpracovani a souvisejicich vypo

Kli ¢éova slova:podavaci systém, podayaasobnik, orientace, dopravnik

Abstract

The objective of this bachelor’s thesis is to firelv feeding system for specified
part. There is made a brief description of someernirfeeding systems and their
parameters, especially in the domain of assembignaats. In this thesis is made a
selection of proper feeding system for specified f@ assembly automat for clamp

TIM25. Structural design and some calculationsiackided.

Key words: feeding system, feeder, container, orientationyeger

W Technicka univerzita v Liberci 2011 Stranka 5



Obsah

Seznam POUZItYCh SYMIIOL.......ooiiiiiiiiiec e 8
LU 1Yo o RO 9
1. Prehled a popis dostupnych podavacich sy&tém...............cooeeiiivviiiiineeennnn. 10
3 VA o T = Vol TS VA1 =] 0 1Y S 10
1.1.1 VIV ITEKVENCE ...ttt 10
1.1.2 VIV ZIyChleni tral ........cooeeeieiiiiiiieee et 11
1.1.3  VIivvibracnino UNIUW.......ccoooeiiiiiei e 12
1.1.4  VIiv Uhlu SKIONU tra@ 0........ccoovviiiiiiiiiiiiiiiiee e 12
1.1.5 VIV SOUCINITEIE TENT.......uiiiiiiiiiiiiieiiiiiieeee et e e 12
1.1.6  Citlivost na objem NAPE............cciiiiiiiieeecceceee e 13
1.1.7 Vyvazovani vibranich zasobnik..............cccccvmmiriiiiiiiiii e 13
1.1.8  Orientace SOLASLEK ........cccuuviiiiiiiiiiiiiiiiee e 14
1.2 MechaniCKE SYSLEMY .......cccieiiiiiiiiii ittt e e e e e e aeees 16
1.2.1 Podavé s PiStOVOU trUDICT ......ccuuviiiiiiiieeees o eeeeeeeeeeee e e e e e e e e e e e e aae s 16
1.2.2 Podavé s KyVNou deSKOU ........ccouveiiiiiiiiiiiiiieeeeene e 17
1.2.3 Podavé s rotujicimiCepelemi .......ccccueevieiiiiiiiiiee e e 18
1.2.4 BUDNOVE POAMER .........ccoiiieiiiiiiiiieeeeeee ettt eeaeeeee s 19
1.2.5 PASOVE POUAVR ..........coeeieeeiiiiiiiiiiiie e e e e s s s eeeeaaaaeeas 19
1.2.6 Rotani centrifugalni SYStEMY .........oooiiiiiiiiieeeeeeee e 20
1.2.7  StUMOVE POUAVEE .......uvviiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeee e s s steteeeeeeaaaaaaaaaeeeens 21
IR B BT o] = Y/ o L1 - RS TTUTPR 22
1.3.1  Gravit@Ni tral .......cceeeiiiiiiieeeeeee e e e 22
1.3.2  PONARNE Tral........cooiiiiiiiiiiiee et e e e e e e e e e e e e e e e 23
1.3.2.1  Vibracni linearni dopravniky.........ccccceeeiieis e e eeeeeeiiicene e 23
1.3.2.2  PASOVE dOPravNiKy .......cccoeeiiiiieieeeees s veeeaaaannnnn s s e e e aeaaaaes 23
1.3.2.3 Dopravni trat s podporou proudu vzduchu ............cccceeeeeeereennn. 23
2. Vyber podAvacino SYSIEMU..........uuuuiiiiiiiiiiiiieee e 24
2.1 MOZNOSHTESENI c.ceie ittt e e e e e as 24,
2.2 ZVOIENY SYSTEM ...ttt et 27
3. KoNStrulkeni feSeNi @ VYPELY .....coeeeeeeieiiiciiiiiiiee et eeeee e e e e e e e e e e e e e e e e e 28
Sl SCREM@ . ———————— 28

W Technicka univerzita v Liberci 2011 Stranka 6



3.2 PEEAZASODNTK ..o e e 29

3.3 Podava S KYVNOU AESKOU ......ciiiiiiieeeeieeiiceeeieeeeeee e e e e e 30
3.3.1  UloZeni KyVNé desKY ......cccoeiiiiiiiiieetceeeee e 30.
3.3.2  PONON KYVNE AESKY ....uuuiiiiiiie et et e e e e e e e e e e e aeeees 32
3.3.3  Volba uloZeni @ PONONU ..........uuuiiiiiiiiieeeeeeeeiieceee e 32
3.3.4 KonstrukniteSeni podava s Kyvnou deskou ..........cccceeeeeeeeees s 33
3.3.5  KONtroINTi VYPGLY ...ueviiiiiiiiiiiiiiiiiieee e eeeee e 34
3.3.6  Vypocet doby jednoho CYKIU ..........coooiiiiiiiiiieeeee e 37

3.4 Orient&ni MechaniSMUS + SENZOIY ..........uuuuuiiiiceeememerrereeeeaaaaaaeasssnnaannnns 38

3.5 KomPpletni POAVA............ccooiiiiiiiiiiiiieeeee e e a e e e e e e 39

-\ 1 PP T PO PPPPIPPPPPPPRPR 41
5. Seznam POUZItE lItEIatUIY ........cceeeeiiiiieeeeeeeie e e e 42
6. Seznam FION ... 43

W Technicka univerzita v Liberci 2011 Stranka 7



Seznam pouzitych symbai

Symbol Popis Jednotky’
ao Amplituda vibraci (vibrani systémy) m
& Pomocny rozrér podavaného dilu m
a Zrychleni valce ns~
by Pomocny rozrér podavaného dilu m
C Dynamick& unosnost pojezdovych kladek N
F Treci sila mezi saidstkou a trati (vibkai systémy) N
f Frekvence buzeni (vib&ai systémy) Hz
fre Souinitel treni mezi podavanym dilem a kyvnou deskou -
g Tihové zrychleni (9,81 ) ms”

h Vyska podavaného dilu m
lo Moment setrvaénosti k ose rotace kg:m”
I Délka drahy na kyvné desce m
Odpovidajici uzittna hmotnost desky, zaloZzena na moment
M setrva@nosti b kg
M Hmotnost Uchytu s kolikem kg
My Hmotnost sotastky kg
Myc Celkovéa odpovidajici uzitea hmotnost kg
Np Paset dili v minimalni zasob ks
Patet dili, které by systém podavathem jednoho cyklu
¥ pracovni hlavy fi Gé¢innosti 100%. ks
r Vzdalenostepu od stdu rotace ve spodni pozici desky m
T Takt stroje ks’
to Minimalni doba pro opushi trag S
tmin Minimalni doba cyklu S
ty Minimalni doba vysunuti valce S
t, Minimalni doba zasunuti valce S
V Objem m
Vi Rychlost podavani (vibtai systémy) ns’
Z Z&soba h
o Uhlové zrychleni §
B Uhel kyvu desky °
n Uginnost podavaciho systému - %
0 Uhel sklonu trat (vibratni systémy) °
1} Vibracni thel (vibr&ni systémy) °
® Uhlova rychlost vibraci (vibgai systémy) 3

W Technicka univerzita v Liberci 2011

Stranka 8



Uvod

Pro automatizovanou vyrobu a montdz je nutné vybgdnoielové stroje
zasobniky s navazujicimi oriedtdmi systémy, pro podavani pebnych dil do stroje
v daném taktu a s danou orientaci.uKweustalému vyvoji ve strojirenskémapmyslu
je z divodu konkurenceschopnosti nutné vyvijet nové sygtémylepSovat ty stavajici.
Z tohoto divodu zadala firma&lfa vyroba jednodelovych straj s.r.o.tuto bakaléskou
praci. Jedna se o konsttuk zpracovani podavaciho systému, ktery bude pm#it
montazni lince pro firm&chneideElectric.

Zadany dil je zobrazeny na obr. 1. Jedna se o Seutavitem M7, o celkove
délce 15,6mm. PozZzadavek je podat orient¢va#00 kug za hodinu, se zasobou na
2 hodiny. Vystupem z podavaciho systému ma bytckadikterou se dil nasli na
misto uteni.

Obr. 1 Podavany c

V prvni kapitole je proveden fwkum oblasti podavacich systéna rozbor
jednotlivych systénin. Prizkum vychazi zejména z odborné literatury, z kajala
prospekli specializovanych firem. Je z&fen zejména na systémy vhodné pro
podavani valcovych dil Pozornost je &novana vibraénim systérim a systémim
mechanickym. Vibréni systémy maji velmi Siroké moZznosti pouziti. Adodivodu
jsou hojrg pouzivany pro nejiznéjSi aplikace. Naproti tomu mechanické systémy maji
uzSi oblast pouziti, nicmérmpro rekteré aplikace jsou vhodjsi.

Z tohoto pfizkumu je v dalSicasti proveden vyy vhodného systému a jeho

konstrukni zpracovani, s ohledem na vyrobni moznosti alpgykzadavajici firmy.
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1. Pi‘ehled a popis dostupnych podavacich systém

1.1 Vibraéni systémy

Vibra¢ni kruhové zasobniky jsou dnes nejvice pouzivangejaSestrangjsi

systémy pro podavani zejména malych¢sstek. Vibrani zasobnik sestava z nadoby

se Sroubovitou vnihi drahou. Nadoby fizou mit tvar napklad valcovy, kuzelovy

nebo stupovity. Nadoba je v typickémifpadt pripevrena k valcove zakladnpomoci

Track—

BMIH&

—Suspension

Electromagnet springs

_- Base

sklorgnych listovych pruzin.

Buzeni vibraci zajije
elektromagneticky budi
pripevreny k zakladg. Diky
upevréni pomoci skloaénych
listovych pruzin je nédoba
vystavena torznim vibracim,
které zmisobi pohyb satastek
vzhiaru po Sroubovité draze,
kde jsou umighy pasivni,
piipadre  aktivni orient&ni

prvky (viz. déle) [1]. Princip

¢ reet vibraéniho kruhového
upport fee
zasobniku je zobrazen na
Obr. 2 Typicky vibrani kruhovy zasobnik [1]  obr. 2.
1.1.1 Vliv frekvence
PodleBoothroyda[1] plati:
fvm=konstanta (1)
f ... frekvence buzeni
Vm ... rychlost podavani

Ze vztahu (1) plyne, Ze pro vysoké rychlosti podévi@ vhodné pouzit tak

nizkou frekvenci, jak jen je mozné. AvSakikvzachovani konstantniho zrychleni trati,
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vede sniZzeni frekvence ke korespondujicimu zvysamplitudy. Nesmi se proto

prekradit urcitd minimélni hodnota frekvence,a@na gipojenim zésobniku ke stroji[1].

1.1.2 Vliv zrychleni trat &
Oper&ni podminky vibraniho z&sobniku mohou byt vyj@hy pomoci

bezroznérné veltiny: Zrychleni trad An , kde A, je normalové zrychleni trat

(Ar=am’=an?siny), g, je norméalové tihové zrychleni (g &= g je tihové zrychleni
(9,81m/4)[1]. Pti pohledu na obr. 3 jefgjmé, Ze § urcité hodnoé tohotocisla z&ne

soudstka stoupat po trati viiu. i hodnog 2—" > 1 dojde k ,nadskeéeni” sowastky

pii kazdém cyklu. Teoreticky ma zvysSeni hodné;fyza disledek zvysSeni rychlosti

podavani. V ufitéem bod vSak dojde zvySenim hodnoty zrychleni trati ke Sanj
rychlosti dopadu sdatdstky z@gt na tra, ¢imz mize dojit k poskéeni sodastky.
Vtomto pipack se podavaci proces stava nevyzpytatelny a nestabyretické
piedpowdi zde nadale neplati [1].

mpg

Obr. 3 Silové dinky na sodastku i vibracnim podavani [1].

Legenda k obr. 3

F ... Treci sila mezi s@idstkou a trati
ao ... Amplituda vibraci
o ... Uhlova rychlost vibraci
My ... Hmotnost satéistky
0 ... Uhel sklonu trat

v ... Vibreeni thel (Ghel mezi trati a rovinou vibra
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1.1.3 Vliv vibra éniho Ghlu y
Rychlost podavani je, diBoothroyd#l], citliva na znénu hodnoty vibraniho
ahlu. Pro ukité hodnoty sotinitele teni existuji i pisluSné hodnoty optimélniho

vibratniho uhlu, jak je zndzoéno na obr. 4. Vliv na optimalni vibtai thel maji také

ostatni parametry (n&psklon trat) [1].

AN
\

&0

40

20

Optimum vibration angle, Y,

0 0.2 0.4 0.6 0.8 Lo

Coefhicient of friction, |t
Obr. 4 Vliv sodinitele t'eni na optimalni vibreni Ghel
(pro riuzné uhly sklonu traj[1]

1.1.4 Vliv ahlu sklonu trat € 6

Tento Uhel se pohybuje typicky v rozmezi 3-4°, s rychlost podavani je
vSak prob=0 [1]. Z toho plyne, Ze dily stoupajici po skiog draze nadoby vibtaiho
kruhového zasobniku budou konstantiaceny dily na rovném dnnadoby. To v praxi

zpisobuije jisté problémyiporientaci diti, zasekavani a nespolehlivost [1].

1.1.5 Vliv souéinitele treni
V praxi se sotinitel treni @ podavani vibranim kruhovym zasobnikem
pohybuje v rozmezi 0,2 — 0,8 [1]. Na obr. 5 je zmmé&n teoreticky vliv sodinitele teni

na rychlost podavani.
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Obr. 5 Vliv sodinitele t'eni na rychlost podavani [1].

1.1.6 Citlivost na objem napiné

Jednou z neptSich nevyhod vibrmich kruhovych zasobnik je znEna
vlastnosti p zméné objemu dil, pritomnych v nadob [1]. Nejpouzivagjsi feSeni
tohoto problému spidva v umisEni predzasobniku, ktery postuprophuje dily do
zasobniku na zakladsignalu ze senzoru, ktery kontroluje mnoZzstvii dilnadoks
vibraéniho zasobniku. @sledkem toho je nejen optimalizace podavaciho cy&le i
zvySeni kapacity celého systému a prodlouZesi, po ktery pracuje stroj bez zadsahu
obsluhy. Pedzasobniky mohou pracovat na principu linearnibraénich dopravnil,

nebo i nevibranich systém (nag. pasovy dopravnik).

1.1.7 Vyvazovani vibraénich zasobniki

Velikym problémem fi pouZziti vibr&nich zasobnik je nutnost izolovat je od
okoli. Obvyklym zgisobem je umighi zasobniku na gumové ndgy. To ma vSak bez
vyvazeni neblahy vliv na podavaci proces. Prot@isg#upuje k vyvazovani. Princip
vyvazovani lze pedvést na cirkulujicim vibtaim zé&sobniku (obr. 6). Zde jsou&dv
vibrujici trag& umistny vedle sebegimz se vytvei protivAha a dojde k vyruSeni
horizontalnich slozek setrsnaych sil. Tim se velmi omezi vibracéepasené do okoli

(timto usp®adanim ziskavame alternativu ke kruhovym zasaimjKi].
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Recirculation of pa

Orienting devices

Springs

Part
delivery

Obr. 6 Vyvazeny vibemi zasobnik (cirkulujici zasobnik) [1]

1.1.8 Orientace sowastek

Nedilnou souasti celého

I podavaciho cyklu je orientace
D] wrall

souastek. Podavané dily musi na

Slutted trach
1

misto uteni (nap. odkErné misto

pro jednotku pick and place)

Seraws rejected
unless fying on side

dorazit nejen v péebném taktu,

o by ™ ale i spislusSnou orientaci.

chole Screws rejected unless

Elatu ek nsingle file end-co-end Ktomuto (elu jsou drahy

1o Drien: screws arif delvery chinte is full
Obr. 7 Orientace Sroub[1] vypaveny - pasivnimi, - ifpadré
aktivnimi orientgnimi prvky [1].
Priklad typické orienténi drahy je znazogm na obr. 7.

Pasivni orientni prvky jsou obeah ieceno filtry”, které navrati sotastku
zpet do nadoby, pokud md jinou, nez poZadovanou @@entTakto se, &Sinou
v nékolika krocich, dosdhne poZadované orientace&sikly. Pasivni orientai prvky
maji nepiznivy vliv na takt podavani [1]. Patmezi & zuZeni trati (v anglické
literature zmihované jako Pressure break), jehoz Ukolem je to,ddtbg prosly dily jen
v jednéiads a v podélné orientaci (viz. obr. asto pouzivany orientai prvek je
Jista stirae” (Wiper blade), ktera odstrani dily stojici naé duratSi stra#y nebo dily

lezici na sob [1]. Dale se ve funkci orientaich prviki vyuziva fiznych gicnych
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skloni tra€, Sikmin, drazek, vybrani a vzduchovych trysek. Mdtbvymi tryskami se
daji nahradit¥zné jiné prvky, jako stika(obr. 12) a zuZeni tratobr. 13)[3]. Nekteré
dalsi giklady pro fizné souastky jsou zobrazeny na obr. 8 az obr. 11, kteefepvila

spole&nost Automation Devices, Inc.[2] na svych webovgtidnkach.

PRESSURE BREAK

RADIUS FORM

PRESSURE BREAK

10- NEGATIVE SLopE  DISHOUT
CYLINDRICAL PART

DISCHARGE TUBE MINIMUM LEMGTH = 1.2 X DIBMETER
Obr. 8 orientace véalcovych s¢astek[2] Obr. 9 orientace kaliSkovitych djR]
PRESSURE BREAK WIFER PRESHURE BREAK WIPER
HOUD-DOMN

START NEGATIVE TRACK @

RETAINING RAIL FLAT RECTANGLULAR PART DISCS AND FLAT WASHERS

RETAINNG FAL
Obr. 10 orientace plochych _ .
obdélnikovych dif2] Obr. 11 orientace podlozek[2]

Obr. 12 Pouziti vzduchoveé trysky ve

S Obr. 13 Pouziti vzduchoveé trysky
funkci stira’e[3]

ve funkci zazeni[3]

Winer hlade

Aktivni orienta&ni prvky maji za ukol St e i

tat o on side

Bowl wall

soudstku naorientovat do poZadované pozic
Proto maji na takt podavaniipnivy vliv [3].
Pouziti aktivniho orientaiho prvku je vidt na
obr. 14.

Rail rearients
those blecks
lying flat on wazk

Nekdy se pistupuje i k orientaci mimo Tlﬁ
zasobnik. Takové orientai prvky jsou ve valné &Siné Obr. 14 Pouziti
aktivni[1]. Vyuziva se v nich najklad polohy &zists  aktivniho orientaniho
(obr. 15), nebo je dosaZzeno spravné orientace pior prvkull]

riznych mechanisty pripadré s pouZzitim senzér
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N SN
N 2
W < _y
N \ § Bridge
X 3
\ 5
\;] i | — Drelivery

chute

Obr. 15 orientace dil s posunutynefisem[1]

1.2 Mechanické systémy

| kdyZ jsou vibr&ni systémy velmi hojh pouzivany, existuje mnoho dalSich
typti podavacich systéim Obvykle jsou pouZzitelné jen prodite typy sodastek, ale
mohou jimi byt dosaZzeny lepSi vysledky, nez u wibhfah systémi[1]. Systéni je velké
mnozstvi, kazda vyrobni spolest ma k problému &y vlastni gistup. Rozdleni
v této praci vychazi app z Boothroyda[1], doplrétného informacemi od dalSich auia

o priklady dalSich zazeni, pouzivanych dnes ve strojirenstvi.

1.2.1 Podava s pistovou trubici

Sklada se z nasypky kuzelového tvaru,

, Level of parts

_V,L_ﬂ:_n__\__ =
&

jejimz stedem prochazi pohybliva trubice, viz.

obr. 16. Dochéazi k vzajemnému vratnému

pohybu, mezi trubici a nadobouéhiem cyklu
Hopper
. dojde k tomu, Ze &které sodastky spadnou do

podavaci trubice. Tento systém je vhodny pro

pravidelné valcové se@astky s délkou &tSi, nez

Parts — 1]

pramér[1].

[ . .
~ Reciprocating
I delivery tube

Obr. 16 Podavas pistovou
trubici[1]
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1.2.2 Podava s kyvnou deskou

U tohoto typu je

Blade
\ Track v ndsypce umisha deska,

féff;i:-:ﬂifﬁ\ pohybuijici se vratnym
kyvavym pohybem po
kruhové draze. Na vrchni
sttné desky je umisha
Track inclination tvarovana draha,ijzpisobena

at top of stroke

podavanym dilm. Tento typ
. je vhodny pro valcove
souwastky s délkou &tSi, nez
pramér. Ve spodni poloze se
naberou sotastky a po
vysunuti do vrchni polohy je

; tra sklortha o utity uUhel

Obr. 17 Podavas kyvnou deskou[1] takovy, ze sotastky
sklouznou srrem do skluzu

[1]. Podavé je schematicky znazo(n na obr. 17. Jako pohon Ize pouZit fildpd

klikovy, nebo vé&kovy mechanismus, s napojenym ramenem pro dmiténi Spaté

zorientovanych saiastek [4] (viz. obr. 18).

T

S i
Obr. 18 Podavas kyvnou deskou — provedeni gkavym mechanismem [4]

Pti navrhu se s ohledem na koeficief@ni utuje optimalni sklon a délka drahy.

Takeé je nutné navrhnout spravny uhel nasypky, amoslo k zasekavani dilPodle
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vysledii z experimentalnich #&fieni je dleBoothroyda[l] vétSi (Einnost takovéhoto
podav&e, pokud je z jedné strany desky peviiaat

K tomuto typu podavd Ize zd&adit i systém, kde deska nekona kyvavy pohyb,
ale pohyb roténi. Jedna se o kotdiscepelemi, ve kterych je drazka, nebo jsou jinak
piizpisobeny tvaru satsti (napiklad tak, Ze satastka tvaru pismene ,u“ se zachyti
kolem vrchni stranyepele). Sotéstky poté klouZzou strem k vystupnimu skluzu[4].

Schematické zobrazeni tohoto systému je na obr. 19.

1 - nabiraci deska

2 - vystupni skluz

rrrr 37

Obr. 19 podavas rotujicimi deskami [4]

1.2.3 Podava s rotujicimi ¢epelemi

Tento podava je opt vhodny pro
podavani valcovych dil Jedna se o zasobnik
s rotujicimi ¢epelemi, které maji za uUkol
odsunout Spathorientované saiastky (viz.
obr. 20). Projdou jen soastky, které maji

poZadovanou orientaci [1].

Obr. 20 Podava s rotujicimicepelemi [1]
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1.2.4 Bubnové podav&e

Dily jsou nasypany dovrtitrotujiciho bubnu s vrihimi Zebry. B rotaci jsou
dily vyndSeny mezi Zebry smem nahoru po obvodu bubnu. \€isém mist dily
sklouznou a &které dily spadnou do trati vedoucitestem bubnu. Tra byva

s vibranim pohonem, nebo jako pasovy dopravnik [4] (viz. @1).

Vibratory rail

Barrel

Vibratory
drive unit

Parts

Drive

Obr. 21 Bubnovy podavdl]

1.2.5 Pasové podavée

Systémy, jejichz saidsti je pasovy dopravnik mohou byt pouzity péane
Gcely od pouhého dosypavani (rovinné, nebo skiénpasové dopravniky) az po
orientaci sotidstek. K podavani orientovanych gastek Ize pouzit ndiklad systém
zobrazeny na obr. 22, kde jsou na pohyblivém péageyeny sklorené destiky
s drazkami, pzpusobenymi pro podavany dil. Po vystoupani s&&sty posunou do

skluzu, vedoucimu k mistudeni [1].
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Obr. 22 Elevating hopper feeder [1]

1.2.6 Rotaéni centrifugalni systémy

Tyto podavée jsou pouZzivany pro vysokorychlostni podavani,déasto i
potravindskych vyrobki, nebo pro aplikace, které rgmusti vibrace. Rychlost
podavani je zavisla na tvaru podavanécaeti. MiZze vyhowt i nékterym velmi
vysokym pozadaukm na takt podavani, néglad podle prospektu firmy FFM [6] aZz
3000 diti za minutu (zavisi téZ na vyrobci, na podavaném diha dGelu podavani).
Vzhledem k tomu, Ze existuje velké mnoZzstvi vyfgddei maji izné gistupy k této
technologii, existuje spousta variaéthto systém. Co vSak maji vSechny spoie, je
kuzelovig tvarovany disk uprostd nadoby, ktery rotuje kolem své osy auslddku
odstedivé sily (popipads s dopomoci vzduchové trysky, nebo pevné zabrawy) glily
posouvany k v&Simu okraji nadoby a nasmovany do vodici a orientai drahy az

k tangencialnimu vystupu. Princigchto systém je znazorgn na obr. 23.
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Simple, Accurate
Fence Adjustment

Stainless Steel
Fence

7

= FDA Material FDA Material

Polyurethane Lined Disc Polyurethane Lined

Bowl

Obr. 23 Roténi centrifugalni podawa[7]

1.2.7 Stupnové podav&e

Obr. 24 Stupovy podavé[9]

Tento systém (obr. 24) slouzi kegunu
podavanych dil ze zasobniku do dalSiho stépn
nagiklad linearniho vibréniho dopravniku, pasového
dopravniku, nebo specialniho skluzu. Dily jsou
dodavany v davkach a to tak, z&Sma difi dorazi do
dalSiho kroku podavéani jizigdorientovanag¢imz se
dosahne zvysSeni taktu (takt fa@dO00 ks/min [8],
odviji se od tvaru dilu a zéalezi téZ na vyrobci a
konstrukci).

Principem jsou pohyblivé stupnkteré konaji
vratny linearni pohyb. V dolni pozici stupeabere
podavané dily a v horni pozici jefggla dalSimu
stupni. Stuptt maZze byt libovolné mnozZstvi podle
toho, jaké vysky jereba dosahnout. Na konci jsou

dily vrzeny do k tomu &elu upravené drahy, kde dojde k dalSi orientaci.

Vyhodou je tichy chod bez vibraci, Setrné zachazepbdavanymi dily a
relativre jednoducha konstrukce. Vdtych pripadech mu nemusi igdchazet
piedzasobnik a dost&t® veliky zasobnik Ize umistitipmo k podavai. Vyhodou je

také nizka vySka nasypky a s tim spojena snadnéahabs
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1.3 Dopravni traté
Dopravni trat slouzi k pesunu jiz zorientovanych dik mistu odbru souasti,
nagiklad jednotkou pick and place.ripadre mohou byt uzpsobeny ke konmé

orientaci podavanych seéaistek. Zarovie slouzi jako zasobniky zorientovanychadil

1.3.1 Gravitaéni traté

Tyto tra€ vyuzivaji k dopra¥ dilad vhodného sklonu, bez jakéhokoliv pohonu.
Souwastky lze dodavat do koncové pozice jak vertigaltek i horizontals. U
horizontalni koncové polohy vSak nelze dosahnolnéim vyprazdeéni trag, proto je
tieba zajistit witou minimalni vySku dil v trati pomoci senzér Kvuli zajistni
pottebné rychlosti podani je nutné zajistititou minimalni vySku i u trati s vertikalni

koncovou polohou [1].

Pfi navrhu takovéto tr&t se navrhuje minimalni a maximalni vyskaudil
(umistni on/off senzar). Minimalni vySka se navrhuje s ohledem naigmhou
rychlost podani, ma na ni tedy vliv koeficierterti. Umiséni prvniho senzoru (on
senzor) se voli sohledem na minimalni nutnou aasgiotebnou pro chod stroje
(nesmi dojit k uplnému ¥erpani zasoby). Na minimalni zasobu ma viéndost a
rychlost podavaciho systému. V litersu[1l] je odvozen vztah (2) pro demi této
minimalni zasoby. Maximalni vySka, tedy unidfdtdruného senzoru se odviji od faktu,
Ze podavaci systémygrchazejici dopravni trati maji vysSi takt podayvaet je takt
stroje. Ri naplreéni trag€ signal z pislusného senzoru vypne podavaci systém do
okamziku, kdy hladina dil klesne az k pozici, na které je unfstsenzor minimalni

zasoby [1].

_ le(1-m)
Ny =250 42 )

Np... paiet dikz v minimalni zasab
n... innost podavaciho systému
rg... pa‘et diki, které by systém podavalitam jednoho cyklu pracovni hlavii p

Ucinnosti 100%.
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1.3.2 Poharéné traté

1.3.2.1 Vibra ¢éni linearni dopravniky

Tento typ funguje na stejném principu, jako vima zasobniky, uvedené
v podkapitole 1.1. Jedn& se o vekmasto pouzivany Zsob dopravy podavanych dlil
ze zasobniku k odmému mistu. Princip linearniho dopravniho dopravnie
znazorgn na obr. 25. Pohony byvaji vyvazené na stejnémcimi, ktery je vysstlen
v kapitole 1.1.7 na obr. 55igemz dily necirkuluji, ale je pouzito protizavaZzi.

Na linearni vibrani pohon Ize umistit nasypku a pouzit vzniklou aestjako

piedzasobnik.

Spaings

Base

Obr. 25 Linearni vibréni dopravnik [1]

1.3.2.2 Pasové dopravniky

K transportu dil lze pouzit také pasové dopravniky, nicehgsou v daném
odwtvi (automatizovanad montaz) pouzivany meNeétsSi vyuziti nalézaji u balicich
stroju. Pasové dopravniky jsou takasto pouzivany na pozicigdzasobnik Nad pas
je umistna nasypka afizenym spoughim pasu dochazi k transportu tdido

podavaciho zZdzeni. Tato aplikace je pro automatizovanou moota#klejsi.

1.3.2.3 Dopravni traté s podporou proudu vzduchu

Jednd se€asto o graviténi dopravni trat, u kterych z gjakého divodu pouhy
sklon nestéi. Proto je pidana vzduchova tryska, ktera podavané dily proudzsachu
tlaci [1].
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2. Vybér podavaciho systému

Vzhledem ke tvaru dilu neni mozna Uplna orientamezp pomoci klasickych
orienta&nich zpisohi, ale vedle klasického podassabude nutnéifstoupit k zaérecné

orientaci pomoci vhodného mechanismu a senzor

Prvnim krokem bylo stanoveni kritérii Wi, dle kterych byl vybran vhodny
systém pro pouziti ve funkci podaea V Uvahu byly fi tomto vykéru vzaty systémy

uvedené v pizkumu v kapitole 1.

Vhodnost systému byla posuzovana dle nasledujkeitérii:

> Uroven slozitosti provedeni

Hlu¢nost provozu

Nezadouci vibraceipnasené do okoli
Zachazeni s podavanymi dily
MoZzZnost ovlivieni taktu podavani
Univerzalnost konstruihoieSeni

YV V V V V V

Vhodnost pro firmu Alfa

2.1 Moznosti reSeni

Moznost 1: Vibr&ni zasobnik (viz. podkapitola 1.1)

Vyhodou vibr&nich zasobnik je zejména jejich vSestranna pouzitelnost.
Nicmére pro fizné dily se liSi ve tvaru a velikosti drah a v ptudrientanich prvk.
Vliv na podavaci proces ma velké mnozstvi fakt@rekvence, zrychleni tratvibrasni
Ghel, uhel sklonu trat sowinitel tieni, hladina dil v zasobniku). Vibrace mohou
zpasobovat problémy ip umiseéni do stroje. Tyto systémy se téz vyzuja zvySenou
hlu¢nosti, coz je spojeno s vyroboudigavnych odhltinovacich kryti. Pro odladni
systému jsou zapibi ukité zkuSenosti v této oblasti. Begchto zkuSenosti je zde
zvySené riziko needpoklddaného néstu naklad.
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MoZznost 2: Podawas pistovou trubici (viz. podkapitola 1.2.1)

Mezi vyhody tohoto systému atvertikalni vystup dil a jednoduchy princip.
Nicmére je zde moznost komplikaci, souvisejici s oscikagstupni trubice a da se
piedpokladat zasekavaniidite vstupu do trubice, vlivem zavitu, drazek proufirovak

a osazeni.

Moznost 3: Podawas kyvnou deskou (viz. podkapitola 1.2.2)

Jednou z vyhod tohoto sytému je fakt, Ze drdhajspodni pozici ve vodorovné
poloze, diky¢emuz nabira dily po celé své délcefiignizeni hladiny dil v zasobniku.
Dokonce se, diBoothroyda[1], Gcinnost s klesajici hladinou dilv zasobniku zvysSuje.
Zvyseni @innosti Ize také dosahnout zakrytim jedné strarsphlaiku tak, Zze podavané
dily jsou jen na jedné strarkyvné desky (obr. 26). @ktyto skut€nosti hraly roli i
volb¢ systému. DalSim faktorem byl potencial tohoto &yst pro podavani dalSich
valcovych diti. Na trhu jsou téz Z&eni na stejném principu, avSak upraveny pro
podavani Sroub s hlavou [5]. Bed pouZzitim této Upravy by vSak bylo nutné provést
hlubSi ptizkum v oblasti patedt Také jemné zachazeni s podavanymi dily kiove

prosgch tohoto systému.

70

R y o)
\' /

G0 ". 7

Half centerboard | /

v‘:'
Cr T

50 /
40

o Ful) wnter‘%tﬂf_‘l//

30

Efficiency, E (percent)

20

10

Cylindrical parts
5/16in. dia. % 1in. long

|
400 300 200 100 0

Hopper load

Obr. 26 Vliv napld na rinnost podavani [1]
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Nevyhoda tohoto systému sfiea v problematickém umisti bodu rotace
desky.

MozZnost 4: Podawvas rotujicimicepelemi (viz. podkapitola 1.2.3)

Tento systém funguje na velmi jednoduchém princiglepele rotuiji,
promichavaji dily a propou§t pouze ty, které maji spravnou orientaci. Diky
opakovanému promichavani obsahu nasygpelemi by vSak mohlo dojit k poskozeni

povrchu rkterych diti.

MoZznost 5: Bubnovy podava(viz. podkapitola 1.2.4)

Podavé tohoto typu ma nevyhodu \ipmnosti vibrgniho dopravniku.
Konstrukce bubnu tak, aby bylo ume@ho dosypavani a zarovezabragno
samovolnému vypadavani dlil by bylo problematické. Také Izeiqupokladat

opotebeni podavanych dilvlivem rotace bubnu.

MozZnost 6: Pasové podada (viz. podkapitola 1.2.5)

U tohoto systému by mohly vzniknout komplikace ypojgni skluzovych drah
na pas. Na principu nabirani géatek a jejich femistni do vystupniho skluzu funguje
jiz moznost 3, podavas kyvnou deskou. Ten ma vSak oproti tomuto systému

vyhodu, Ze nabiraci draha je ve spodni pozici \aoxavné poloze.

MoZznost 7: Roténi centrifugalni systémy (viz. podkapitola 1.2.6)

Tento systém ma pro nageal zbyt&né velké rychlosti podavani a konstrukce
tohoto systému by se mohla ukazat jakdig komplikovand jak pro zpracovani, tak

piedevsim pro naslednou vyrobu a odladsystému.
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MoZznost 8: Stupové podavae (viz. podkapitola 1.2.7)

Pri pouZziti tohoto systému, by na jeho vystupu muselgazovat dopravni draha,
pro ndS pipad nejspiSe ve formnlinearniho vibraniho dopravniku, na které by se
odstranily a nasledrvratily do zasobniku dily, které by néiypoZzadovanou orientaci.

2.2 Zvoleny systém

Vibraéni systémy nevyhovuji gkterym stanovenym kritériim zejména diky
vySSi hlgnosti a pitomnosti vibraci. Systém zaraveeni vhodny pro vyrobu firmou
Alfa, protoze tato firma nema s vyrobotchto systém zkuSenosti. Volba byla tedy
dale provadna mezi mechanickymi systémy. Wkiterych mozZnosti (zejména u
moznosti 2 a 4) Izefpdpokladat nezadouci opebbeni podavanych dil Urcité systémy
by pro nas fipad musely obsahovat vildrd dopravniky (5 a 8). DalSi nezanedbatelny
faktor je slozitost konstrukce a s tim spojené nosfmproblént pii odlacni a provozu
(2, 5, 6 a 7). B zvaZovani faktoru univerzalnosti vychazi z mecétigyth systém
nejlépe moznosti 7 a 8, tyto volby vSak nejsou djie & uz z divodu slozZitosti
konstrukce (7), nebo zudodu nutnosti fitomnosti vibré&niho dopravniku (8).
Pozadavek univerzalnosti #pje také moznost 3Podava s kyvnou deskolkde je
prostor pro vyvoj systému pro podavani Stoubhlavou. Ostatni systémy jsou

pouzitelné tér vyhradre pro valcové dily.

Prfi zvazeni vlastnosti jednotlivych mozZnosti byla lewa moznost 3Podava’
s kyvnou deskouTato volba byla poté diskutovana s firmou Alfébga schvalena.
Popis principu tohoto #&zeni je uveden v podkapitole 1.2.2 a deéplwv podkapitole
2.1.

Hlavni vyhody zvoleného systému:

Jednoduchy mechanicky princip

Tichy provoz bez vibraci

Jemné zachazeni s podavanymi dily

Ovlivnitelnost taktu podavani upravenim hladiny udilv nasypce, nebo
jednoduchou konstriki Upravou (popsano v podkapitole 2.1)

» MozZnosti dalSich aplikaci préazné valcové dily, fpadré i pro Srouby s hlavou

YV V VYV
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3. Konstruk ¢ni FeSeni a vypéty

3.1 Schéma

Predzasobnik

Podavac
ot mectensmes || S Kyvnou deskou

+ senzory

Obr. 27 Schém#eSeného podavaciho systému

Podavaci systém se bude skladat zassi (viz. obr. 27).

a) Predzasobnik
» Vzhledem k velké poZadované zas@dnezbytny.
» Umozni regulovat mnozstvi dilobsazenych v nasypce
podavae a tim ovliviovat &Einnost podavani (viz. obr. 26
v predchazejici kapitole).

b) Podavé s kyvnou deskou
» Zde dojde Kast&né orientaci dil a jejich transportu do
hadicky, kde se vytvti mezizasoba #ed orientdanim

mechanismem.

c) Orientani mechanismus + senzory
» Zde dojde k dokateni orient&niho procesu a ndsteni

dilu na misto montaze.
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3.2 Piedzasobnik
> Vypocet objemu pedzasobniku
0 ZasobaZ = 2h
o Takt stroje:T = 2400 ks/h
0 Vng¢jSi rozmeéry dilu (viz obr. 28): Zavit M7

Vyska 15,6mm

-

15,6

Obr. 28 VrjSi roznery Sroubu

o Pxiblizny objem, vyplgny zasobou dil
= Z davodu neuspiadané orientace dilv nasypce
je vypaiet proveden pro dil kvadrového tvaru, o
stranacha,=0,007m; =0,007m; h=0,0156m

V=Z-T-a, b, h

o~

V = 0,00367 m3 = 3,67

» Po konzultaci s firmou Alfa byl zvolen typovy prdduirmy, ktery
se pouziva pro podobnéfipady. Jednd se orgmzasobnik na
principu pasového dopravniku. Pro tuto firmu by ylebvyhodné
vyraket novy typ gedzasobniku. Neni tedy s@sti konstruéniho

feSeni v této praci.
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3.3 Podava s kyvnou deskou

Hlavim problémem u tohoto systému je pozice oswamtkyvné desky. Ta se
nachazi na vystupu z poda&ea proto je nutné provést modifikaci uloZeni kywtesky.

Tento problém je znaza¥n na obr. 29.

Vystupni skluz Nasypka
J

Kyvna deska

X

Osa rotace

Obr. 29 Zakladni schéma podaeas kyvnou deskou

3.3.1 UloZeni kyvné desky

Aby byla zachovana funkce tohoto podéva fakt, Ze ve spodni pozici je draha

na kyvné desce ve vodorovné poloze, byly zvaZzowinpoznosti, jak se vyhnout ose
rotace.

» Zména sklonu vystupniho skluzu tak, Ze draha &ssyme nad osu
rotace, jak je znazoéno na obr. 30. Nicméndostaténa redukce
sklonu by mohla mit za nasledek zhorSeni transpaitfy zejména

pii vstupu do navazujici hatky.

Upraveny vystupni skluz ~ Nasypka
i

Kyvna deska

Osa rotace

Obr. 30 Zngna sklonu vystupniho skluzu
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» Posunuti osy rota (obr. 31).Pri této Upra¢ se osa rotace posu
smérem dohi stim, Ze zdivodu zachovani vodorovné polohy dré
v dolni poloze kyvné desky je draha vyrobe piislusnym sklonernr
Toto teSeni je o &o nar@néjSi na prostor, nez ostal Toto
provedeni by takémohlo byt vice nachylné k zasekavani td

v kritickych mistech (na nefSim polongru).

Vystupni zkluz Nisypka
5 /

s Kyvna deska

N\
Posunuta osa rotace

Obr. 31 Posunuti osy rotace

» Pouziti pojezdovych kladek (obr. 3Timto se docili odsanéni
fyzické osy rotact Tato moznost budeigjm¢ nakladrjsi, nez
moznost pedchozi, nicméh odstragni osy rotace nabizi lef
moznosi pro napojeni na vystupupmdavdée, i <ohledem na

pouZziti pro dalSi aplikact

Vystupni skluz Nasypka

/

/

Kyvna deska
Pojezdové kladky

Obr. 32 Pouziti pojezdovych kladek
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3.3.2 Pohon kyvné desky

Vzhledem k faktu, Ze u automatickeé linky, pro kteje tento systém &en, jsou
pouzity primarg pneumatické pohony, byl vgb pohonu proveden z pneumatickych
pohonmi. Vyhodou pneumatickych pohtnje ponérné nizkd cena a snadna

opravitelnost. Nevyhodou je vysoka cena vyrobysti&ého vzduchu.
» Kyvny pohon

V tomto pipact je pouzit kyvny pneumaticky pohon. Pohyb
desky je vyvolan momententigobicim v ose rotace (obr. 33).

+

Obr. 33 Risobeni momentu
» Prfimocary pohon

Jako pohon je pouzittmocary pneumaticky pohon s vedenim.

+

i

Obr. 34 Risobeni sily

3.3.3 Volba ulozeni a pohonu

Pro konstrukni zpracovani byla pro ulozeni zvoleeti moznost, tedy pouziti
pojezdovych kladek, v kombinaci g&mocarym pneumatickym pohonem. Moznost
s pojezdovymi kladkami byla zvolena zejméndlkgminénym lepSim moznostem pro
napojeni na vystupu z poda&ea (volny prostor na vystupu).fighotary pohon je

k tomuto typu nejlepsi volba, pré&e divodu fyzicky neexistujici osy rotace.
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3.3.4 Konstruk ¢ni FeSeni podavée s kyvnou deskou

Na obr. 35 je popsano konsttuk zpracovani podava. Kyvna deska je uloZzena
pomoci pojezdovych kladeBKF NATR 8 PPAz¢ehoZ jedna z nich je uloZzena na
excentrickém Hdeli, z divodu vymezeni #i. Kvuli uloZzeni pomoci pojezdovych
kladek je deska kalena. Axi&ne deska vedenatyimi nepohyblivymi vedenimi.
V desce je drazka, ve které se pohybuje nosny kuildlevniny k pneumatickému valci.
Diky této vazk a vhod@ zvolenym tolerancim [11], je ffmmocary pohyb
pneumatického valceigveden na kyvavy pohyb desky. Pouzitd pneumatiettagtka
je od firmy Festq typ: DGSL-20-150-Y3AJedna se o pneumatickou jednotku

s primocarym vedenim a s tlugiinarazu na obou stranach. Byl zvolen thel kyvu 35°

Nad nasypkou je umistio fotoelektrickécidlo, které monitoruje stav hladiny
dili v ndsypce. Jedna secallo od firmy Schneider ElectricXUMOAPSAMS8.Toto
¢idlo je pro tyto aplikace igdepsané zakaznikem. Dno mé& negativni Uhel prbto, a
vétSina gipadného nepadku vypadla na \WSim okraji. Zarové se tim pedchazi

piipadnému zaseknuti dimezi deskou a nasypkou.

Nad vystupnim skluzem se nachazi stirdedna se o dil upedmy na
pneumatickém valdresto: ADNGF-12-30-P-AJeho funkci je i@dejit zasekavani dil
na vystupnim skluzu. Vysunutim valce se odstralyi, dieré se zasekly. K vysunuti

stirate dojde pi kazdém cyklu, a to v débkdy bude kyvna deska ve spodni poloze.
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Stira¢  Vystupniskluz  Senzor pro regulaci hladiny dili ~ Nasypka Nosny kolik

.-a—-l.!f" T

Kyvna

deska - — Vedeni

v
Pojezdové kladky Pohon (Sané Mini DGSL)

Obr. 35 Konstrukni /eSeni podavae

3.3.5 Kontrolni vypo éty

Diky faktu, Ze nejsou pouzity externi dorazy, jgpnee nutné owiit, zdazatz
neni @ilis téZka (pro uéity ¢as grejezdu). Pro tentoifpad jsou 'katalogu Fest(10]
grafy, které wtuji minimalni ¢asy vysunuti a zasunuti valce pro danou trida
hmotnost. Tyto grafy jsou na obr.. Na obr. 37 je tabulka koeficiehpro pgefocet pro
svislou polohu.Vzhledem |tomu, ze dochazi tkansformaci fimocarého pohybu n
pohyb roténi, je ¥eba provést igpaiet momentu setr¢aosti desky na odpovidaji
uzitecnou hmotnost(Obr. 8). Hodnota momentu setr@osti je odétena : CAD
modelu. Ztohoto vypd@tu také odvodimeigblizné minimalni takt podavge.
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Obr. 36 Minimalni doba fejezdu valce zavislosti na uzigé hmotnos (vodorovna
poloha. Vlevo: vyjizdni. Vpravo: zajizéni [10]

zdvih velikost wijizdeni (ka) zajizdéni (ke)
[mm]
30 8,10,12 0,95 1,2
16, 20, 25 0,9 1,5
50 8,10,12 0,9 1,5
16, 20, 25 0,9 1,5
100 10, 12, 16, 20, 25 0,8 1,5
150 12, 16, 20, 25 0,9 1,5
200 20, 25 0,9 1,5

Obr. 37 Tabulka koeficiefatpro pepa‘et ¢casi pro svislou polohu valc[10]

Obr. 38Prepa’et momentu setr¢aosti na odpovidajici hodnotu uzited hmotnos

> Vypocet

Déano

Moment setrvénosti k ose rotacel,=0,201674 kg:nv
Vzdalenostepu od stdu rotace ve spodni pozir=0,1896 m

Hmotnost loliku a jeho uchytum=0,422 kg
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Urcit:
Celkova odpovidajici uzitea hmotnostm,="

Smeér pohybu pneumatického valce svira s drazkou v &ydesce

Uhel 85°. Proto jdeést sily do vedeni.

__ Iorasin 85°
Myq " ady = r
o= &
r
__Iy'sin85°
Mmyq =

r2

mye = Mygq + my

Po dosazeni dostavame:

0,201674-sin 85°

my. = 0,422 + 018967

= 6,01kg

» Zhodnoceni vypétu

Pt porovnani vysledné hodnoty,ps tabulkami na obr. 36 Ize
odhadnout minimalnéas zajizdni (pohyb desky ssmem nahoru;,
kde je pouzit koeficient pro svislou polohu z tdyuha obr. 37 a
vyjizdéni (pohyb desky sgmem dolu)t,, kde koeficient pouZzit neni,
protoze by hodnotu zmensil. Vzhledem k tomu, ZeSem pipact se

jedna o obecnou polohu, tak byly pouzity vzdysv hodnoty.
t,=400-1,5=600ms
t, =310ms
Je nutné si vSak ddomit, Ze do vyp&u neni zahrnuta
hmotnost podavanych djl ani pasivni odpory. Nicmén lze

z dosazenych vysledkpredpokladat, Ze zvolena jednotka vyhovuje.

Zarovei jsou [iblizné uréeny minimalnicasy gejezdi.
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Rozklad sil by byl znéné¢ negesny, z dvodu neznamych pasivnich odfor
vzniklych na pojezdovych kladkach, ve vedeni a Zgjanod dil v nasypce.

Dynamicka unosnost pojezdovych kladek je v porovrsagiekavanymi silami
velkd C=5.28kN. Fi hmotnosti kyvné desky3.57kg (hodnota od&ena z CAD
modelu) Iz&fici, Ze anosnost kladek je dostaté.

Linearni vedeni na pneumatické jednotce ma podialdgovych udaj [10]

také velmi vysokou unosnost, proto neni nutn&tpopisobeni sil.

3.3.6 Vypocet doby jednoho cyklu

K minimalnim dobam fejezdu je nutnéifpocist dobu, za kterou vSechny dily
opusti drdhu na kyvné desce. ProtoZe nezndme lasgfiteni, pouzijeme tabulkovou
hodnotu fr=0,2 (koeficient teni ocel-ocel) [11]. Pro tento orietitd vypaiet je to
post&ujici. Odvozeni vzorce préas opusni drahyt, je elementarni tloha (pohyb po
naklorené rovirg), proto je zde uveden pouze vysledny vyraz. Déligy na kyvné
desce jé=0,15 m Uhel kyvup=35°.

IR
o
)
~
%)

. 2l ~ 20,150
" |gsinf — fregcosf  ./9,81-sin35°—0,2-9,81 - cos 35°

Po séteni scasy [fejezah z predchozi kapitoly dostavame minimalni dobu
jednoho cyklumin.

tmin = t, +t, +t, = 0,600 + 0,310 + 0,270 = 1,18s

Pri srovnani s grafem na obr. 26 v podkapitole 2dg Jsou popsanycinnosti
tohoto systému pro ifpad podobnyieSenému (minimalni éinnost cca 27%), Ize
piedpokladat, Ze systém splni pozadavky na takt ¢taéfe:2400 ks/h = 1ks/1,5s
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3.4 Orientaéni mechanismus+ senzory

Z vystupniho skluzu vstoupi dily do hakly, vedouci do orientmiho boxu, kde
dojde kfinalni orientaci Cely tento orienténi mechanismus t¥bsamostatnou jednott
a lze ho umistit na libovolnou pozicii{medostat&né minimalni zéob¢ pied boxem).
Rozpoznani orientaddilu zaji¥'uje dvojice neovliviiujicich sesenzob. Jeden senzor
od firmy Schneider Eleric, typ PS 929 L2 .Sdruhy je senzor firmyWenglor typ
CP25-70QXVT800rientaci zajiguje rota&ni pneumaticka jednotkse d¥ma stednimi
polohami AFAG RMZA2 (pro tuto aplikaci jsou stdni polohy totozné) Na ni je
napojena orientai hlava, do které spadne vzdy jeden dil a na dék&gnélu ze
senzob se natoi poZzadovanym sénem Dil je poté stldenymvzduchem nagtlen do
stroje.Cela tatatast je popsana na obr. 39 a obr

Senzor mezizasoby Vystup ze skluzu vedouci do hadicky

Rotaéni
pneumaticka
jednotka
Orienta¢ni box -_
Senzory pro
orientace
Vystup

Obr. 39 Orienta&ni mechanismus
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Orientaé¢ni
box

Podavany
_dil

Orientaéni

hlava
(délic)
Vystup
Skrtici
ventil pro
nastreleni

bndy snimané senzory

Obr. 40 Detail orientaniho boxu

3.5 Kompletni podavaé

Kompletni podav& krome predzasobniku je zobrazen na obr. 41 a obr
Vyswvetlivky Kk jednotlivym ¢astem jsou uveeny vySe. Pro lepSi sezname
sprovedenymieSenim je na ifjozeném CIL ulozen model podavaciho systé
v programuSolidWorks eDrawings 20. Neni nutna instalace tohoto programugis

pouze spustit soubdrl01:-22_podavac.exe.
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Obr. 41 Celkovy pohled/pdni

Obr. 42 Celkovy pohled zadni
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4. Zavér

Z provedeného pizkumu oblasti podavacich systémwyplyva, Zze v sotasnosti
lze rozalit podavaci systéemy do dvou hlavnich kategoriauJt vibr&ni systémy a
mechanické systémy.

Vibraéni systémy vynikaji zejména svoji vSestrannostirekgmi moznostmi
uplatréni, diky éemuz jsou velmi frekventovarpouzivany. Jejich hlavni nevyhodou je
zvySena hltnost a dalSi problémy spojené s vibracemi.

Mechanické systémy jsouctdinou konstruéné jednodussSi. Nejsou vSak tak
vSestranné, jako vibkai systémy. Uplatini nalézaji vzdy pro specifické typy
sourastek.

Cilem teSeni bylo nalézt vhodny systém pro podavani zadangstky. Na
zaklad prizkumu byl zvolen a zpracovan podavaci systém. Zyof@davaci systém
pracuje na mechanickém principu, konkéétra principupodavae s kyvnou deskou.
Tento podavaje doplrén predzasobnikem a oriertam mechanismem

Pro tuto firmu by nebylo vyhodné vyr&tbnovy typ gedzasobniku. Je tedy
pouzit typovy produkt této firmy, ktery pracuje maincipu Pasového dopravniku.
Predzasobnik proto neni s@sti konstrué&nihoieSeni v této bakalské praci.

Podavé s kyvnou deskou a oriedt@ mechanismus t¥o kompaktni celek,
ktery vSak Ize v fipact nutnosti bez &Sich problém rozctlit. Praw tato sestava byla
hlavnim gedmétemieSeni v této bakaigké praci.

Z kompletni vykresové dokumentace byl v souladaaénim bakat&ké prace
proveden vybr nekterych dilezitych vykres. FriloZen je vykres sestaveni a vyrobni
vykresy vybranych saisti. V dols odevzdani probihd vyroba tohoto podévaciho

systému firmou Alfa.
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