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1. Uvodni kapitola
1.1 Uvod
Soudasny stav v naSem hospodd¥stvi a ekonomice vyZa-
duje piestavbu celé na3i{ spolednosti. Jednim 2z disledkd
této prestavby je vyvijeni tlaku na podniky, aby se sna=
Zily zkvalitnit a zefektivnit vyrobu. To je mo¥né uskuted-
nit vhodnym ¥{zenim, zavddSnim novfch poznatkd v8dy a tech-
niky do praxe a mechanizaci, automatizac{ a robotizac{ vy-
robnfho procesu. Kromd védeck&ch a vy¥vojovych pracovié%,
’ zlepSovatelského hnutf, by m¥la pravs vysok& 3$kola pomoci
fe3it problémy n¥kterych podnikd tim, Ze na dané téma zadi
diplomovou praci. Doufém, #%e i tato diplomova préice bude

pro n. p. LIPO Liberec pi¥inosem.

Autor




1.2 Mechanizace rudnich praci{ ve strojfrenstvi

Ne jprve je tfeba objasnit pojem mechanizace. Jde
o nahrazen{ naméhavé ruln{i prdce d3lnika praci strojd
a wechanizmii. Zbavuje d3lnika monotonni a vySerphvajf-
ci price a umo¥nuje zvySovat produktivitu price.
Mochanizaci mbZeme rozddlit do &tyi vivojov§ch stupni:

1. C4stednd mechanizace - zde ndkterd operace na-
hrazujeme praci strojd a mechanizmi, ale v¥t3{ SAst
ostatnich operaci se stdle kon&d ru¥n¥. Jde o tzv. ma-
lou mechanizaci. |

2. Komplexni mechanizace - v tomto pi{padd je jiZ
veikerd price d¥lnika mahrazensa praci stroj& a mechaniz-
mi, D8Inik pouze tato za¥{zeni i{idf{, seFizuje a kontrolu-
Je.

3. C4ste¥nA automatizace -~ pi*i S4dstelné automati-
zacl d3lnik newusi{ ovlidat v3echny stroje a wmechanismy,
nebof n¥kterd ji praéuji automaticky. DS8In{k ¥{d{i zbylé
mechanizmy, seilfizuje automaty a kontroluje jejich préci.

L. XKomplexnf{ automatizace - zde veSkerou préci vy-
kondva ji automaty bez lidského zésahu, jsou to nap¥. vy=-
rovni linky. D3lnik pouze kontroluje, sefizuje, popifipa-
d& opravuje tyto automaty.

Postupnym zvySovénim stupnd mechanizace dochézi
k Gplnému odstranovani t3%ké, monotonni a vyderpivajict
précs d8lnika. Na druhé strang jsou kladeny vy$3i néro-
ky na zvySovani jeho kvalifikace, proto¥e je tieba, aby
umdl automaty ovliAdat a mohl zajistit jejich pfesnou a

spolehlivou funkeci.




P¥i zavAddni mechanizace do vyroby dochizi rovndZ
k podstatnédmu zvySovani kvality a produktivity préce.
Je tedy ziejmé, %Ze snahou viech podnikii by wdlo byt do-
sa¥en{ co nejvy3$3iho stupn€ mechanizace.

Zavidéni{ mechanizace a automatizace do vyroby Jje

jednim z v§znamnych Siniteld piti pitestavbd na3{ épolea-

nosti, proto by se m3la této oblasii vénovat zv{Senid péle.




1.3 Rozbor dosavadniho stavu

Téma této diplomové préce je Konstrukce pristroje
na zaviréni krabidek Miramint.

Tyto bonbdony vyrébi n. p. LIPO Liberec. Afkoli v&t--
3ina jinych pracovi3f v podniku je mechanizovéna nebo
automatizovéna, je ve3kerd Sinnost souvisejic{ s balenim
bonboni Miramint provad¥na rudnd. Pro leps{i pochopeni sou-
Sasného stavu uvAddim popis nyn3j3{ vfroby:

1. Nejprve wusf{ pracovnice vzit krabilku a vleZit ji

do dAdvkovaciho stroje.

2. Po naddvkovéani uchopi vi¥ko a krabidku jim uzavie.

3. Uchopi krabidku a pFelepi pires vidko samolepici

etiketu s nézvem.

h. Zalo¥{f rabidku do prepravky.

Z uvedeného popisu je vid¥t, ¥e jde o monotonni vy-
SerpAvajici préci. Rychlost celého vyrobniho procesu zai-
vis{ na schopnostech a aktivit¥ pracovnice. Aby se odstra-
nila jednotvArn4d monotonn{ price a bylo moZno zv§sit Jeji
produktivitu, je tieba vfrobu zautomatizovat, co¥ je cflem
této diplomové préace.

Po uvedeni zarizeni do provozu bude mo¥né jeho vyuZitf
na t¥i smény.

Ekonomické zhodnocen{ nahrazen{ ru¥ni price a uletieni

pracovni sfly bude provedeno v zAvdre&né S4sti této diplomo-

vé préce.




2. Kapitola

2.1 Popis Jednotlivfch &4st{ celého zarizeni
2.1.1 Dopravnik krabidek a Jejich rovnani

Zasobnikem, ve kterdm Jsou krability umist&ny, prochi-

zeji dva pdsy, jeden je nosny a druhy je rovnaci. Pomoci
vhodného tvaru v¥stupu zasobniku dosihneme toho, Ze krabid-
ky vychizeji ze zasobnilku bud na rlocho, na boku nebo dvd
krabilky na sob&. Takto posklédané krabidky se dostanou a3
k rovnac{ zaréd¥ce. Nyn{ si propiSeme jednotlivé mo¥né pPolohy
krabidek:

1. Na plocho (viz obr. 1) - tyto krabidky projdou pod

zaraZkou a jdou dal.

2. Na sobd (viz obr. 2) ~ vrchni krabidka narazi na

zard¥ku a spadne na Pés, spodni krabidka projde.,

3. Na boku - a) plochou stranou (viz obr. 3) - krabidka
prijede k zaréd¥ce, narazi na ni a pre-
klopi se.

b) tzkou stranou (viz obr. 4) - zarédka
svirid s prafezem pasu 450, krabidka
do n{ narazf, pootodi se o 45° a pre-
klopi se.

Aby nedo3lo ke vzprideni krabidky, je Jedna strana do-
pravniku nahrazena pohyblivym phsem (rovnacim), ktery se
pohybuje proti smdru pohybu krabidek.

Za zarédZkou méme vIechny krabiSky na plocho. Nyni je
tfeba krabidky srovnat tak, aby se ddle pohybovaly bud dnem
nebo opa&nou stranou napied. Toho doséhneme zi%enim stran do-

pravaniku na 8{i¥ku krabidky a protismérnym pohybem obou pésa.




Pohon obou pési je zajiStén motorem se Znekovym pie-

vodem (TSN 030444) pies pirevodovou sk¥in, jeji¥ schema vi-

dime na obr. 5. Pievod mezi nosnym a rovnacim phAsem je 0,5,

tj. rovnaci{ pés se bude pohybovat rychleji neZ nosny. Takto

srovnané krébi&ky Jdou do piistroje, ktery provede konednou

orientaci.

1.

2.

Bc
L.
5.
6 6.
-1
M

~prevodova skiin
~femenice pro pohon
-oéubené kuZelové kolo
-ozubené kuZelové kolo
-buben pro nosny péas

-Femenice pro rovnac{ pés

35

Obr. 5 Kinematické schema piFevodovky
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%

Obr. 3 Poloha krabidky na boku

= Plochou stranou

Obr. 4 Poloha krabidky na boku - tizkou stranou
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2,1.2 Pfistroa na orientaci krabidek

Do piistroje jdou krabidky orientované bud dnem nebo
opadnou stranou napied. Pokud Jde krabilka dnem napted,
nadzdvihne raménko s v¥ystupkem, pi¥eklopi se pires hranu
vodic{ trubky a padd do skluzu. JestliZe Jde prot¥js{ stra-
nou napied, pak se zachyti za vfstupek na raménku a krabid-
ka se zadne nadzvedavat. A% se dno krabidky dostane za hra-
nu vodici trubky, spadne op3t do skluzu. Krabilky opoudt¥ji
pristroj dnem dold.

2.1.3 0ddslovad krabidek

Nach4z{ se na konci skluzu. Princip odd3lovade vychi-
zi z toho, Z%e krabidky jsou kénického tvaru. Pomooi tvaro-
vané vidlice pripevn¥né na pistnici pneumatického vélce,
dochdz{ k rozvir4ni a zavirdni dvou ramének a tim k odd¥-
lovén{ krabidek. K rozeviteni dochizi pomoci v¥stupkd na
vidlici a tim se zArovenm krabidka uvoln{i a propadne. Za
vystupkem je opSt rovna Plocha, takZ¥e raménka se vriti
do pavodni polohy a zachytf{ dalZ%{ krabilku. Pii pohybu
vidlice zpd&t se vIe opakuje.

Z odd$lovade padaji krabidky do vozf{dka pifipevndnych

na Fet&zovém dopravniku,

2.1.4 Davkovad bonbdni

Je to zarizeni, které nastavi ddvku, tj. zajist{ od-
d8len{ piesného po&tu bonbénd., Tento p¥istroj je ma jetkem
n. pe LIPO Liberec.
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2.1.5 Piistroj na zavirani krabidek

Do piistroje pitichizi krabidka naplndni bonbdény ve vo-
ziku, ktery je pripevnén na Fetdzovém dopravniku. Krabidka
8 vozikem se Zastav{ Pod mechanizmem nqg zaviridni{. Do mecha-
nizwu je pomocf{ pistnice Pneuma tického motoru z véleSkové
traté privedeno vi&ko, ktexré Je uchopeno dvdma raménky. S{i-
la uchopeni je dana PruZinami. Raménka Jsou pF¥ipewvn¥na na
drZéku, kterfy je pevnd spojen s prodlou%enou pistnici Pneu-
matického motoru. Na konci prodlouZenéd Pistnice je pripeva~
n&n vodic{ &len, na kterém Je nalepen pryZov$¢ hranol. Pro-
dlouZend pistnice je spojenid s pistnici Pneumatického moto-
ru, Vodici &$len je veden ve vodici trubce. Do uZSich stin
trubky je na3¥roubovén duty vileSek, ktery je opatfen stavi-
cim §roubeq. V dutind valedku se pohybuje &ep, ktery se po-
dobA nytku, Povrch Sepu Je upraven tak, aby vydrZel opakova-
né namdhéni. Timto Sepem (jeho vysunutim nebo zasunutim) na-
stavime okam¥ik rozevienf{ ramének a tedy i okamZik uvolndni{
viSka. K oddilend ramének dochizi pri Jejich pohybu smSrem
dolii, JiZ zmin¥ny Sep naraz{ na vybréni v raménkiéch a zadne
Je odtladovat. K uvoln¥ni{ viSka dochézi tehdy, kdyZ uZ je
z jedné tXetiny v krabidce. DalZim pohybem pistnice smSrem
doli dojde k dotladeni vidka na vrchni hranu krabilky a k néi-
slednému uzaviteni{ dvi¥ek na v{dku. Potom se mechanizmus vré-
t{ do pivodni polohy, kde se prisune dal3{ vidko a cely cyk-
lus se zmovu opakuje. Takto uzaviienéd krabidky odchédzejf{ do
piistroje na prelepovéni samolepficimi etiketami.
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2.1.6 Doprava viSek k pri{stroji na zaviréni krabidek

V¥robece dodivad vi¥ka v piepravkéch v neuspoiidaném
stavu,
Vi¥ka nasypeme do zdsobniku, odkud Jsou vybirédna me-

chanismem, jehoZ princip vidime na obr. 6.

1. Zasobnfk

2. Vodiec{ plocha

3. ZAchytn$ Zep
L

. Misto nabfréin{ videk

S

-~
A&

\

\
N

~_|
%7777 4

Obr. 6 Princip nabfrén{ videk

Na biebenu se zachyt{ vidka za spodni &4st a jsou vy-
n&Sena na vodici{ drdhu a odtud padaji{ do skluzu. Ze skluzu
jdou vidka na vAledkovou traf. Z4sobnik s viX¥ky a mechaniz-
mem jo umistdn vy¥e neZ piistroj mna zavirédni krabilek, tak-

¥e pii dopravd viSek po vAledkové trati se viZka pohybuji
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vlastni vahou. V p¥i{stroji na zaviréni{ krabifek Je vAledko-
vA trat ukondena st&nou, o kterou se vidka zaraz{ a pomoci

pistnice pneumatického motoru jsou dopravovéna mezi raménka

zaviractho mechanizumu.

2.1.7 PEistroj na pielepovani krabilek samolepfcimi etike-

tami

Postup pi¥i pielepovéni:
a) Samolepici etiketa se odlep{ pies hranu od
nosného papiru.
b) Pak se zachyti na vidku a p¥ilepi se na ndj.
c¢) Pomoci pi¥itladnych destifek se etiketa pi¥i-
lepi i na strany krabidky (viz obr. 8).
Piska s otiketami se bude odvijet z civky pomoc{ za-
fizeni, které phsicu uchopi a potdhme o urdity tsek potieb-
ny k odlepeni samolepici etikety. Potom pésku uvolni a vré-

ti se zpdt a cely postup se opakuje. Napnuti pasky bude za-

Jisténo civkou, kterd bude mit snahu se navi{jet.
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Civka s etiketami
Pritladna kladka
Posouvac{ zav{izeni

Samcnav{ijeci civka

Q
O

i

Obr. 7 Princip odlepovéani etikety

1.

2.

Krabidkas

Etiketa

Pritla&ny palec
Pritladnd pru¥ina

\

Obr. 8 Prilepeni etikety na strany krabidky
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2.1.8 Krokovac{ skifn dopravniku

Krokovaci skiin zaji¥fuje pohyb dopravniiu po kro-
cich. Jako krokovaci mechanizmus byl pouZit maltézsky
kif{Z2, Princip tohoto mechanizmmu Je z¥ejmy =z obr. 9.

Prvni 34st mechanizmm (kotous s Sepem) se plynule
otddf{., Pokud je kotoud v takové poloze, kdy je jeho vy-
dutid B4st ve vybrini maltézského ki‘iZe, potom je doprav-
nik v klidu, proto¥e vydutd S4st kotoude prochizi Vybréi-
nim a nedochéz{i k zabdru s maltézskym k¥{Zem,

Pri dal3im otdleni kotoude se dostdva do z&bdru Jep
pPXipevn¥ny na kotoudi. Cep zabirid ve vffezu maltézského
kiiZe, P¥*i z4bdru dochdz{ k otoleni dopravniku. P¥i dal-
$im pohybu kotoule vychAdzi vodici dep z vyrezu a docha-
z{ k zastaven{ dopravniku., Po dal3im otdSeni ée cely
cyklus opakuje.

Presnost polohy pii krokovani je déna piésnostd
stydnych ploch kotoude a maltézského kiiZe. Aby byla
dosaZena dostatedni piesnost polohy krokovéani, jsou
kotoud (vZetnd vodiciho Jepu) a maltézsky k¥{% cemen-
tovény do hloubky 0,5 mm. DaleZitd je rovndZ tvrdost
uvedenych 34st{, aby nedochizelo k odirén{ materiilu
v mistd zAbdru. Proto jsou Sasti Zakaleny na tvrdost
HRC 62. U tohoto mechanizmu nemi¥e dochizet ke s&iténd
chyby polohy, nebot ka%d4 poloha dopravanfku je vidy
piesnd vymezena polohou kotoude. Tento mechanizms za-~
ji3tuje polohu s piesnostf * 0,1 mﬁ. Na bezpedné zavie-
ni{ vidka sta¥{ zajistit piesnost ¥ 0,25 mm. Mechanizmus
Je tedy pro dany G&el vyhovujfci.




3/
ZIX

N

M

1. Maltézsky ki{Z 2. Kotousd 3. Vodici &ep

Obr. 9 Princip wmechanizmu maltézského kiiZe




2.1.9 Dopravnik krabilek - vipodet potiebného vikonu

Abychom zjistili, zda zvoleny pohon dopravniku bude
moci plnit urdenou funkei, je tieba provést pFibliZny V-
poSet pro zajiStdni vykonu nutného pro pohyb dopravnfiku.

P#1i vypodtu budeme vychizet z polarniho diagramu
(viz obr. 10).

Obr. 10 Pol&rni diagram u nuceného pohonu dopravniku

S{la T1 ve sméru oblouku T2 poklesne témSf na nulu,
protoZe zatiZeni Fetdzu pirevezme zub hnaciho ozubeného
kola, MA-1li byt v bodd 2 Ffetdz napnut, tj. T, = 0, pak
s{la szmusi byt vyvozena napinaci silou Z. Tato sila Z

mus{ byt tak velkd, aby byl Fetdz vidy v ka%dém mistd

napnut, tj. aby nenastal pifpad T, = O, nebol pak by byl




fetdz v okoli bodu 2 tladen, vyskakoval by ze zub& hna-
cfho ozubeného kola a chod dopravniku by byl narulen.

ZaApornA sila T, by vznikla, kdyby

Z A
-— - -
> /u q5 L nebot T2 = " M qg, L

Pro vypodet velikosti mapfnaci sily u doprawmiku
s nucenym pohybem plati podminka: v %Z4dném bod¥ obrysu
dopravniku nesmi b¥t v taZnédm orgénu tlak.

Vypolet odporu dvou vodicich ozubenfch kol bude:

I‘L v r
P=2Tf == 2T £ —— = 3,323

Druhy &len rovnice vyjadifuje t¥eni v kloubech Fetdzu.
T - sila Yetdzu

b souldinitel tieni v loZisku pohonu

-
f&' soudinitel tieni v fepu Fetdzového Slénku

Ty - polomdr loZiska

Ty polomdr Eepu Fetdzovdho &lanku

R - polomdr roztedné kru’nice ozubenédho kola pohonu

q,- vliastn{ hmotnost Fetdzu

V¢kon potirebn§y pro pohon jednoho Fetd3zu vypodteme podle

vVZOoroe:
Pv /T1 - T2/ v
W= 102 = —3702 = 0,009975 /kvw/

Pro oba retdzy bude pot¥ebn§y vykon 0,01995 /kW/

ProtoZe pouZity motor md vEt3{ vykon neZ je vykon nutny

pro pohyb dopravniku, je motor vyhavujici.
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3. Kapitola

3.1 Popis ovlAdan{ a ZajistEn{ funkce pneumatickfch motora

Jako pohont zajistujicich pPohyby pii pomocnych operae
cich bylo pouZito dvojdinngch rneumatick¢ch motord., Ginnost
tdchto motord je 3*izena elektromagnetickymi rozvads&i. Mo-
tory Jjsou napojeny na centrialn{ rozvod vzduchu,

Na obr. 11 jJe vid¥t schema ovladéni dvojdinného pneu-
matického motoru. MdPenim byla zjiSténa sila potiebna k Za-
viréni videk, kterid je 15,072 N. Tato sfla by se dala VY=
vodit i pomoci pistnice o priméru 5 mm. V praxi se v3ak po-
uZivajf motory s pistnici o pramdru 14 - 16 mm. Vzhledem
k tom, Ze bychom museli pistnici o men3{im pramdru zZvlAasE
vyrobit a upravit pist tak, abychom ho mohli s pistnici
vspodit, bude jednodu3dsi pouZit motor s Pistnici o vdt3{im
prim&ru pouZivany v praxi. Ve vSech tifech piipadech jsou
pouZity motory s pistnici o primSru 14 um.

3.1.1 Popis zajiftdn{ funkce motoru pro_jednotlivé piipady.

1. Pro mechanizmus na zaviréni v{Sek:

ProtoZe se pist ve vAleci volny otd8{, je t¥eba za-
Jistit pistnici proti pootoSenf. Zde ZzajlSténi pistnice
dosAhneme pomoc{ vodiciho 8lenu, ktery se pohybuje v trub-
ce. Mezni polohy pistnice jsou dany zdvihem pfstu. Pro pidi-
pad, Ze by do¥lo k piekmitnuti pistnice pres predepsanou
polohu, je ma konci prodlouZend ristnice pi¥ilepen pryZovy
hranol, ktery se stladf{ a zabrani PoSkozeni nidkteré z Shstf.
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EZﬁT ¢ ;g:vbzg PM-pneumatickf motor 6
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Obr. 11 Schema ovlAdani dvojSinného pneumatického motoru
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2. Pro podavani videk k mechanizmu na Jjejich zav{irani:

V tomto pifpadd je Zzajisténa pistnice proti pootodend
pomoc{ SAsti prodlouZendé rPistnice, kteri se pohybuje po vrch-
ni plole ukondené viledkové trati,

Pro pi{pad piekmitnut{ je na konce prodlouZené pistni-
ce piilepena pry¥%, kteri zabrani pro3kozeni podobnd jako
v prede3lém pi{pads,

3. Pro mechanizmus odddlovade:

U mechanizummu odddlovade Je pistnice proti pootodend{
zajidténa pomoci Sty?¥ kolikg nalisovanych ve st3nd trubky,
V tomto piipadd pii piekmitnuti nemiZe dojit k ZAdnému po3-

kozeni ani ke zmdn¥d ve fumkci mechanizmu,

3.1.2 Y¥bdr a zhodnoceni pneumatickych motora

V praxi se setkAvéme s t&mito druhy pohond:

a) Elektrické pohony - maj{f obtiZny zpasob rever-
sace., P¥i Zasté reversaci by do3lo k 2zahi*ivén{ motoru a mohlo
by dojit k jeho poSkozeni.

b) Hydraulické pohony - musf{ mit nadrs na kapali-
nu. Tyto pohony maji vysokou piresnost Polohovéni, ale maji
nizkou pracovni rychlost, takZe jsou pro nis ulel nepouZitelnsé,

¢) Pneumatické pohony - mi¥eme Je p¥ipojit na cent-
rdlni rozvod vzduchu, Tyto pohony sice nemaji takovou poloho-
vaci pfesnost, ale pro ni3 piipad je daleZitd, %e maji snadnou

moZnost reversace a velkou pracovni rychlost.

Z pirede31ého porovnéni vyplyv4, %e pro dany tiSel se hodif
nejlépe pneumatické motory.
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L. Kapitola

4.1 NAvrh na ovlddan{ a #{izen{ celého zatr{zeni

Je nutné, aby bylo moZnéd uvést celd za¥fzen{ do chodu
a zajistit jeho vypnuti jedni{m centrilnim vypinadem. Je to
‘proto, abychom mohli v piipadd nebezpedi stroj okamZité vy
Poout. Vypina& musi{ rovnd% zajistit, aby po vyprnut{ bylo

celé zatizeni bez proudu.

h.1.1 Rizeni celédho zaif{zeni

Obecni Bast:

Zdkladn{ zpasoby automatického F{zend:

Ve vztahu zabezpedeni toku informac{i mezi ¥#{dfcim a
Fizenym systémem miZe byt automatické ¥{zeni provadino dvi-
ma zAkladnimi zpisoby:

a) otevieny zpisob Pizeni

b) uzavieny zpisob Pizenf
a) Otevieny zpisob ¥i{zeni - tok informaci neni uzavien a

.neni ani zabezpedena zpditn& vazba mezi vstupnimi a vy
stupnimi velidinami.,

b) Uzavi¥en§y zphisob ¥izeni - u tohoto zpasobu jsou samodinnd
mEieny vystupni{ velidiny a jsou pouZity k ovliivndni veli-
¢in vstupnich.

Rozdéleni fizeni{ podle dané zbvislosti:

a) na Jase

b) na dréze

¢) na sile, tlaku, teplotd, &i{slicové hodnotd rozmd-

ru, atd.
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a) Na Sase - tzv. Ti{zeni{ s Sasovou vazbou

V tomto pripads prob{ihéi ¥izen{ podle predem urde-
ného Sasového Programmu. Jednotlivéd pohyby pracovnfho
cyklu jsou provadény v urditych Sasovych usecich bez
2zjistovani, zda piredchoz{ pohyby byly uplnd vykonany.
Cas opakovaného prabshu urditého pracovniho cyklu je
Vidy stejng, a Proto je operadni &as Pro vykonadnf{ urdi.
té operace konstantnf, Casové poradi Jednotlivych pohy-
bl je ¥{zeno a Zzabezpedeno dstednim ri{dfcim Slenem
(nap¥. rozvodovym hfidelem, vadkovym bubnem atd,).
Nevfhodou tohoto »{zen{ Je, Ze zZm&ny sil a teploty mo-
hou zphsobit kol{sini rychlosti, které miZe mit za na-
sledek vznik poruch, Tento jev je moZno eliminovat za-
vedenim tzv, funkdnich Prodlev, kterdéd se v3ak nepri{zni-
V8 projev{i nairdstem vedlejSich Sast. Proto se rizen{
s Sasovou vazbou pouZivi preva*nd u systémi mechanickych,
ménd Sasté u¥ je pouZiti u systéms hydraulickfch, elektiric-
k$ch, Pneumatickych a jejich piipadnych kombinaci,

b) Na drize - tazv. r{zen{ s prostorovou vazbou

Pi*i ¥{zen{ s prostorovou vazbou je nasledujici pohyb
zah&jen pouze za predpokladu, Ze Je Jednoznadnd zjisténo
ukon®en{ pohybu predchozfho. Cyklovy &as je zévisl& na ryche
losti pribdhu d{1%{ch cykla pro jednotlivé operace. M{isto
centridlnfho ¥{fdfcfho &lenu Jsou zafazeny jednotlivé prviy
i*izen{, které Jsou uvddsny v &innost vZidy po skonZeni. pired-
choziho pohybu. P¥i #{zen{ = Prostorovou vazbou neni tedy
8as pracovnfho cyklu a ani Sas uréitého obrobku konstantni.

Tento zpiisob ¥{zen{ prevaZuje u v¥robn{ich stroja, p#i po-
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uzitd{ Pneumatickych, elektrickych, hydraulickfch nebo
kombinovanich Prostiedka,

©) Na sile, tlaku, teplotd, $fslicové hodnot¥ rozmdru atg, -
*{izen{ podie wrdité veli&iny

Rizeni podile urdené 1ibovolnd zvolend veliZiny je
charakterizovéno tim, Ze rfzeny} &len (sans, suport) sle-
duje ndjakou Promdénnou velidinu, tazv. #{id{c{ veli&inu,
Typickym prikladem Je kopirovani, kde Je urdujici veli-
&inou obrys Sablony., Pii Sislicovém ¥fzens Je takovou we.
li&inou 3f{selns vyjadifeni hodnota relativn{ Polohy ve vztamm
néstroje g obrobicu nebo nistroje a Pracovnf{ho prredmtu, napic,

u tvarecich nebo svalovacich NC stroja,

5.1.2 Bizeng pedle zpisobu pienosu energie

Jak plynu z rozddleng automatického rizen{, pouZiva ji
se rizndé zpisoby pienosu energie. Podle nich pPotom roziisu.
Jeme T{zen{:

a) mechanicicé

b) hydraulické

¢) pneumatické

d) elektrické

e) elektricko-hydraulické
£) elektricko-pneumaticlks
e) Pneumaticko~hydraulickd

a) mechanické - zékladnimi prvky jsou mechanické dorazy,
prestavitelné naraZky, valky a valkové
bubny




b) hydraulické - K pPfenosu sil a signdla se vyuZivaji ka-

pPaliny, pievaiZnd hydraulické ole je

c) Pneunatickd - pouZivaji{ se neJEaSt&ji Pro vyvozovani

upinacich sil, prosuvnych pohybti, ale i
Jako logicki Zapojeni

d) elektrické - zde se Zzpravidla jednA o ¥f{zen{ elektro-

' motordi, elektricky rizenych pomocnych pro-
stredki, jako elektromagnetﬁ, spojek, brzd,
eloktricky ovlidangch hydraulickf$ch a pneue
matickych &lent.

e) elektricko-hydraulické - pouZiti bezprostfednd propo je-
n¥ch elektrickfch a hydraulic-
kych prvka

f) elektricko-pneumatickd - pouZiti bezprostedns Propo je-
nych elektrickfych a Pneumatic-
k¥ch prvkd

€) pPneumaticko-hydraulickd - predstavuje kombinaci mezi hy-

draulickym a pPrneumatickym 3*{-
zenim a mid spojovat v¥hody obou

systémd

h.1.3 Pru¥nost automatického Yizen{
M

PruZnosti automatického ¥{zeni se rozumi schopnost

reakce na zménu pfogramu. Podle toho mfiZe byt provedenoc:

a) Rizeni s pevngm nemdnnim:. programem
-~ pi*i tomto zpdsobu #{zen{ neni moZno mdnit poradif

pribdhu jednotlivych funkoi.
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b) Volitelné programové #{zend
- v tomto pripad¥ obsahuje ¥id{ici systém urdity po-

Set pevnych programi, které mohou bt zapojovany
v urditém poradi,

¢) Volnd nastavitelnd programové ¥izeni
- pri tomto zpisobu je moZno mdnit poFfadi jednotli-

vych funke{ podle toho, jak to vyZaduje vyrobni

proces.,

ho1.4 VibSr vhodného systému #{zent

Pohyby u popisovaného zatizen{ budou realizoviny
v opakujfcich se stejn¥ dlouh¥ch Sasovfch intervalech.
Z prede¥lého rozboru je zifejmé, Ze pro tento uidel bude
ne jvhodn&j3{i pouZit rizeni s Sasovou vazbou. Uvedenéd
nevyhody tohoto ¥izeni se v naSem piipadd neuplaind,
protoZe pusobici s{ly budou konstantnf{ a za¥f{zeni bude
pracovat v mistnostli, kde je teplotn{ zmdna vzhledem
k'moéné zmEZn& rychlostl zanedbatelné. ProtoZe p¥ipadns
odchylky nebo poruchy se projevi na konedném virobku,
obsluha je vdas zpozoruje a zabran{ poXkozeni dal3{ch
vyrobkdi nebo v3tIim ztrdtim, mG¥eme pouit otevieny
¥i{dici systém. Vfhodou tohoto systému Fizoni je jedno-
duchost a ni{zké poiizovael 1 provozni niklady. Pro nai3

r¥ipad plnd vyhovuje,
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Vzhledem k tomu, %e popisované za¥izeni nemh naroky
na pruZnost automatického Fizeni, tj. pohyby se nemdni
a stdle se opakujf{, mi¥eme pouZit Pizeni s nemdnnym pro-
gramem. Popisované #izen{ je pro pohyby vyvolané pnou-
matickymi mofory. Rizen{ bude ﬁrovedeno elektromagnetic=
ky ovlAdanymi rozvadddi.




5. Kapitola

5.1 Ekonomické zhodnocen{

V prvni kapitole byla popséna nutnost zavAddni wme-
chanizace do vyroby, Jjejim v¥sledkem bude nejen odstra-
n¥ni naméhavé monotonni préce, ale i ekonomicky efekt,
ktery se projevi i v nalem p¥ipad¥. Pro ndzornost uvadim
porovnén{ mezi nyn&j3{m stavem (A) a stavem p¥i pouZit{

za¥{zeni, které je v této diplomové préci popséno (B):

A B
Produkce na 1 smdnu 59,4 kg tj. 3300 ks 147,6 kg tj.8200 ks
P¥{md mzda na 1 tunu 2032 K&s 460,70 K&s
Re%ijni{ naklad. mzda
/132% p¥rimé wzdy/ 2682 K3s 608,10 K&s
V¢sledkovi mzda |
/11,5% pfimé mzdy/ 234 K&s 53 K&s
Pé{spdvek socidlniho
zabezpedeni 274 K&s _ 560,90 K&s
Celkové néklady na
vyrobu jedné tuny 7188 K&s 1629 K&s
Rodn{ produkce 25 tun 37,6 tun

Hrub¥ odhad nédklad®i na vyrobu a ustaveni tohoto za¥i-
zeni 3in{ cca 80 000 K¥s, z toho je poS{iténo 45 000 K&s na
materidini{ ndklady a 35 000 K&s nikladd na pré&ci. Rod¥ni
Gspora p¥i srovnatelnédm umo%stv{ produkce (25 tun) &ini
138 958 K¥s (tj. rozdil celkovych nékladi na jednu tunu

x podet tun vyrobenych za rok). Je tieba vzit v dvahu, Ze

dspora bude je3td vy33i, protoZe pomoci mnavrhovaného zaii-
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zeni{ se vyrob{ za rok 37,6 tun. NAvratnost navrhovené in-
vestice je tedy piibliZn¥ 7 m¥sich.

MateriAly potiebnéd na vyrobu a ustavent za¥{zen{ jsou do-
stupné v tuzemsku, bez nArockd na devizové prostiedky.

Uvedené &iselnéd tdaje byly ziskény 2z n. p., LIPO Liberec.
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6. Kapitola
6.1 Zhvir

Ckolem této diplomové préce bylo navrhnout konstrukci
pristroje na zavirémni krabidek Miramint. Dal3{ zpracovéni
tj. vytvoreni skupinové, piipadnd pfepravné jednotky bale-
ni, u¥ nenf{ mo¥né zvlddnout v rozsahu dané price,

Hiavnim cilem této diplomové préce bylo odstranit
vySerpavajic{ a monotonn{ préci obsluhy. V piipad¥ reali-
zace predlofeného ndvrhu v n. p. LIPO Liberec by m¥l byt
tento ¢il splnén.

Na zAv3r choil poddkovat svému vedoucimu diplomové

préci ITng. Jaroslavu Stehlikovi, CSc za jeho pomoc a &as,

ktery mmd3 po celou dobu YeSeni diplomové préice vEnoval,
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