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ABSTRAKT

Prace popisuje v prvni Casti soucasné zpiisoby déleni a odmétovani hlinikovych
profilii a analyzu konkrétniho vdleckového dopravniku s odméfovacim zafizenim pro
ptisun hlinikovych profili k rychlofezné kotoucové pile. Druhé ¢ast je zaméiena na
konstrukéni navrh nového dopravniku s upindnim pro piisun hlinikovych profili a
navrh odmétovaciho zatizeni, vychazejici z analyzy v prvni ¢ésti.

KLICOVA SLOVA

Dopravnik, upinani, vdleckovy dopravnik, odméfovani, kotoucové pila, hlinikovy
profil.

ABSTRACT

The first profile of the thesis describes current methods of segmenting and measuring
of aluminium profile and analysis of a specific roller conveyor with a measuring
device for feeding aluminium profile to a high-speed circular saw. The second
section is focused on designing a new conveyor with clamps for feeding aluminium
profile and designing measuring equipment based on the analysis in the first part.
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UvoD

UvVOoD

Mezi hlavni priority kazdé dne$ni firmy patii financni zisk, budovani jména firmy,
zvySovani kvality produktd, ale také modernizace vyrobni haly nebo zrychlovani
vSech procesii v dilndch i v kancelafich. S touto ideou piichdzi fada problémi
a otazek kde a jak uSetfit Cas bez ztraty kvality vyrobku. S kazdou, i kdyz nepatrnou,
zménou mohou v SirSim méfitku pohledu ptichdzet velké dspory. DalSim aspektem
pro zmeény, zejména ve vyrobnich prostorech, je bezpecnost a komfortnost operatorti
ve vyrobé. S tim souvisi modernizace a inovace stroji a néradi, se kterymi se
pracovnici dostavaji denné do styku.

Hlavné z téchto divodi vzniklo zaddni bakalarské prace, ve které se zaméfuji na
analyzu soucCasného dopravniku na piisun hlinikovych profili ke kotoucové
rychlofezné pile (ddle jen pivodni dopravnik), ktery nevyhovuje potiebam firmy
a nasledné navrh nového zafizeni s urCenymi parametry. Pfedpoklddanym vystupem
této prace je vykresovd dokumentace sestavy a 3D model funkcniho zafizeni, které
spliuje podminky zaddni ve vSech bodech, zdroven zafizeni vyhovuje z pohledu
ergonomie pracovnika, jednoduchosti udrzby a oprav a potizovaci ceny. Predmétem
konstrukce bude jednoucelové zatizeni, které bude piipojeno na konkrétni stroj.
TudiZ zatizeni bude vyrobeno ve dvou kusech pro dvé€ pily na vyrobni hale.



PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

1. PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI
1.1 Piehled délicich strojui na hlinikové profily

V soucasné dob¢ se pouziva pro déleni (fezdni) materidlu fada zplsobu a typua pil.

Pily se d¢li podle pohonu, typu fezného néstroje a podle fezaného materidlu. Mezi

nejpouzivanéjsi zpiisoby déleni patii [1]:

dé€leni roziezavanim (pilovy list, pilovy kotouc, pilovy pés),

déleni rozbrusovacim kotoucem,

de¢leni tfecim (frikénim) kotoucem,

déleni rota¢nich soucésti upichovacim noZem na soustruhu,

déleni stithanim a lamanim,

tepelné déleni (plamen, elektricky oblouk, plazma, laser, elektronovy

paprsek)

e déleni nekonvencnimi metodami obrdbéni (elektrojiskrové fezani, vodni
paprsek, atd.).

Tato prace fesi fezani a upindni hlinikovych profili a trubek, pro které se pouziva

pfevazné déleni pilovym kotoucem, proto je zde probirdn pouze tento zpusob d¢leni.

1.1.1 Rozdéleni podle sméru posuvu kotouce do zabéru
e ze spodu nahoru (obr. 1-1)
e shora dolii

Obr. 1-1 Pila s piisuvem kotouce ze spodu nahoru. [2]

U prvniho zplsobu konstrukéniho feSeni — posuv kotouce ze spodu nahoru, je nutné
zajistit obrobek upinacim zafizenim ve vertikdlni poloze proti pohybu posuvu
kotou¢e do zdbéru ale casto i v horizontdlni poloze proti moZnému pohybu
zpuisobenym vibracemi nebo jinymi vlivy. Pfesto md tento zplsob velkou vyhodu
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PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

v tom, Ze veSkeré pohdnéci a pohybové ustroji zafizeni je umisténo pod pracovnim
stolem.

U druhého zptisobu konstrukéniho feSeni — posuv kotouce shora doli jsou sily od
hlavniho fezného pohybu a posuvu kotouce zachyceny pracovnim stolem a dorazem
v druhé ose. Pro tento zpiisob fezani staci upindni ve vertikdlni poloze (obr. 1-2).

1.1.2 Rozdéleni kotoucovych pil podle zpiisobii manipulace
Cely proces fezdni materidlil (za pfedpokladu strojniho pohonu kotouce) se dd podle
urovné automatizace rozdéglit na kotoucové pily:

e Ru¢ni

¢ Poloautomatické

e Automatické

Ru¢ni kotoucové pily

Rucni kotoucové pily (obr. 1-2) se vyznacuji lehkou jednoduchou konstrukci.
Veskeré operace (posuvy, upindni, odmétovani) jsou provadény ru€né. Strojné je
zajiStén pouze hlavni fezny pohyb kotouce. Vyuziti je v kusové vyrobé a hobby
dilnéch.

Obr. 1-2 Rucni kotoucova pila PEGAS 400 ALOX M [3]

1.1.2
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PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

Poloautomatické kotoucové pily

U poloautomatickych pil (obr. 1-3) jsou pohyby posuvi zajistény hydraulickym nebo
pneumatickym systémem. Casto i upinani obrobkii je provedeno pneumatickymi
vélci. Ruéni préce je nutnd pouze pro vkladani profilii na pracovni stil a odmérovani
na danou délku. Tyto pily jsou vhodné pro malosériovou vyrobu.

Obr. 1-3 Poloautomaticka kotoucova pila Bomar AL 600 [4]

Automatické pily

Automatické kotoucové pily (obr. 1-4) jsou oproti poloautomatickym pildm
vybaveny i automatickym posuvem obrobku na danou délku. Jednd se tedy o CNC
stroje kde do fezaciho, méficiho ani vkladactho procesu €lovék nezasahuje. Tyto
stroje maji hlavni vyuZiti pro vyroby s velkou sérii opakujicich se délek profili.
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PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

Obr. 1-4 Automaticka kotoucova pila PEGAS 400 ALOX CNC [3]

1.2 Pi‘ehled druhi upinani profili na pile EEC
Upinaci zatfizeni slouZi k pevnému upevnéni profilu pfi fezdni. Spravné navrzené
upinaci zafizeni musi byt dostatecné tuhé, aby zabraniovalo vibracim od kotouce,
zaroven je dostate¢né polohovatelné a mélo by byt schopno rychle upnout a rychle
uvolnit fezany profil.
s o . 1.2.1

1.2.1 Rozdéleni podle zptisobu upnuti ——

® rucni

® mechanické

e pneumatické / hydraulické
Ru¢éni upinani
Ruéni upindni je vyuZivano jen u néckterych rucnich kotoucovych pil, kde se
nekladou velké ndroky na piesnost. Pii ruénim upnuti se jednou rukou drZi obrobek
a druhou rukou se provadi posuv ndstroje. Jednd se o upindni a déleni profilu na
malych rucnich pildch, které se vyuZivaji v hobby dilnach, stavbéch atd.
Mechanické upinani
Mezi mechanické zpiisoby upindni patfi napiiklad svérdky (obr. 1-5). U tohoto
zpusobu je sice potfeba rucniho pohonu pro pohyb celisti, ale pii samotném fezani
lidsk4 sila neni zapotiebi. Oproti vzduchovému nebo hydraulickému upindni je zde
veétsi Casova naro¢nost na upnuti. Mechanické svéraky se pouZivaji ve vyrobé, kde

strana
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PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

neni k dispozici rozvod tlakového vzduchu anebo pii kusové vyrobé. Upinaci
sveraky se nejcastéji vyskytuji v horizontalni poloze.

Obr. 1-5 Kotoucova pila 315 Ferox CS s mechanickym ru¢né
ovladanym svérakem [3]

Pneumatické / hydraulické upinani (obr. 1-6)

Tento zplsob je hojné rozsiten diky své rychlosti, pfesnému upnuti a moZnosti
automatizace. Pfi tomto zplsobu upindni se vyuZzivd tlaku stla¢eného vzduchu nebo
tlaku hydraulického oleje. Pneumatického ¢i hydraulického upnuti se vyuZivd ve
velkosériovych 1 malosériovych zdvodech a je vyuZivin pfevdZzn€ na
poloautomatickych a automatickych pildch. Upinaci svérate mohou byt uloZeny
vertikdlné, horizontdlné¢ nebo kombinaci pro lepsi fixaci, zejména u sloZit&jSich
profilii napft. trojihelnikového prifezu.

strana

18



PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

Obr. 1-6 Horizontdlné ulozené pneumatické upinani kotoucové pily MEP COBRA

352/MA [5]

1. 3 Stru¢ny pi‘ehled odméiovacich zaiizeni pro linearni pohyb EEE
Pro odméfovani polohy linedarnich posuvi existuje z hlediska automatiza¢ni techniky
n¢kolik druht snimaci fungujicich na rozdilném fyzikalnim principu.
Senzory se podle fyzikalniho principu déli na:

¢ Chemické

¢ Indukéni

e Kapacitni

e Magnetické

e Optické

e (Odporové

® Piezoelektrické
KaZdy z uvedenych druhli snimacti ma specifické vyhody urcujici smér vyuziti. Pfi
fezani hlinikovy profilli se vyuZzivd vysokoobritkovych kotoucovych pil, u kterych
pfi fezdni vznikaji malé tiisky hliniku, tudiZ senzor pracuje v praSném hlinikovém
prosttedi. Pro piipad vyuziti senzori pro odméfovani v prostiedi, kde se déli
hlinikové profily, se nejCastéji vyuZivd magnetického principu snimani polohy
a prave proto se ddle budu zaméfovat na tento zpiisob snimani.
1.3.1 Magnetické snimani polohy 1.3.1
Princip méfeni téchto snimaci je zaloZen na snimdni proménného magnetického pole
specidlni magnetické pasky (obr. 1-7a) prostfednictvim snimaci hlavy (obr. 1-7b),
kterd se pohybuje nad paskou ve vySce nékolika milimetrd. Tim, Ze jde
o bezkontaktni sledovani magnetického pole, je cely tento systém velmi odolny proti
zneCiSténi, zejména pak nemagnetickymi materidly, jako je hlinik, mosaz
nemagneticka ocel [6].
Magnetické pasky se podle druhu vyrobce mohou vyrdbét na kovovém podkladu
a s riznymi druhy zakrytovani - hlinikové ¢i plastové pasky.
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PREHLED SOUCASNEHO STAVU POZNANI

a) b)

magneticka paska snimaci hlava

3

NIIN_SJis N]IN_S[s N[N
| N 5 .

délka periody

Obr. 1-7 Princip magnetického snimace [6]

RozliSeni magnetickych snimacli se pohybuje mezi 25 az 1 um. Cena snimacu je
ddna typem snimace v zdvislosti na vzduchové mezefe mezi magnetickou pdskou
a snimaci hlavou. V tabulce (tab. 1-1) je ukdzka typti snimacli, jejich pfesnosti
s velikosti vzduchové mezery v zdvislosti na cen¢ ptevzaté od vyrobce [7], které jsou
vhodné na pouziti pii odmérovani hlinikovych profilii na kotoucové pile.

Tab. 1-1 Typy magnetickych snimact [7]

o RozliSitelnost Velikost vzduchové Cena uvadéna
Typ snimace , .
v [um] mezery v [mm] vyrobcem v [K¢]
TMLS-25B 25 max 1 1368
TMLS-05A-05 5 max 2,5 2370
TMLS-05A-02 5 max 1 2370
TMLS-01A-02 1 max 1 2940

Obr. 1-8 Magneticky snimac¢ TML S-25B se zakrytovanou
magnetickou paskou [7]
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FORMULACE RESENEHO PROBLEMU, TECHNICKA A VYVOJOVA ANALYZA

2. FORMULACE RESENEHO PROBLEMU, TECHNICKA A
VYVOJOVA ANALYZA

Predmétem této préace je inovace nepohdnéného védleCkového dopravniku slouZiciho
jako poddvaci zafizeni pro piisun obrobkl (hlinikovy profilt) k pile pro firmu
Visimpex a.s — divize Kanya. Kanya se zabyvd doddvkami hlinikovych profili
a trubek, konstrukénimi ndvrhy, a také obrab&cimi tpravami profild pro konkrétniho

zdkaznika. Pravé fezdni profild je nejcastéjsi strojirenskou operaci provadénou ve
vyrobni hale firmy.

Podle rozdé€leni v kapitole 1. je ve firm¢& pouZivana poloautomatickd kotoucova pila
s pohybem kotoufe shora doli a pneumatickym horizontdlnim upindnim.
Odméiovani je zajiSténo pomoci nezakrytované magnetické pasky s pohyblivym
snimacem.

Fotografie v nésledujici kapitole byly pofizeny vlastnim fotografickym zatizenim.

2.1 Rychlorezna kotoucova pila

Firma Kanya vyuZiva pro déleni hlinikovych profilli poloautomatickou rychlofeznou
kotoucovou pilu PEGAS 400 ALOX Sviz (obr. 2-1). Tato pila je vybavena
pneumatickym upinacem obrobkll a hydraulickym pohonem pro piisuvny pohyb
nastroje. Pracovni postup spoc¢iva v ruénim vloZeni obrobku do pracovniho prostoru
a zapnuti pracovniho cyklu. Pneumaticky upina¢ sevie obrobek a kotou¢ provadi
vertikalni fez zvolenou rychlosti. Po dokonceni fezu se kotou¢ automaticky zvedne
do pitvodni polohy a pneumaticky svéra¢ uvoliiuje sevieni obrobku.

Obr. 2-1 Rychlorezna kotoucova pila PEGAS 400 ALOX S [3]

2.1
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FORMULACE RESENEHO PROBLEMU, TECHNICKA A VYVOJOVA ANALYZA

e 2.1.1 Technické parametry pily
Poloautomatickd rychlofeznd kotoucovd pila PEGAS 400 ALOX S (r. v. 2007)

Tab. 2-1 Technické parametry pily [15]

Motor Tiifazovy
Vykon motoru 2,2 kW
Otacky motoru 2800 ot./min
Kotouc¢ 26 LDt
t=4 mm
Otacky kotouce 350 ot./min
Rezaci tihel +45°
Objem nadrze emulse 0,8 litru
Hmotnost pily 900 kg
Provozni tlak 6-8 bar

e 2+1.2 Pneumaticky svérac
Pneumaticky svérac¢ je sloZzen ze dvou jedno€innych pneumatickych vélci, které
fixuji obrobek ptfed i za kotoucem pily viz (obr. 2-2). Pneumatické vilce jsou
pfipevnény k pracovnimu stolu pfes svérnou kostku pro rychlé nastaveni pracovni
polohy. Samotny zdvih vdlce je 8 mm. Pracovni konce pneumatickych valct jsou
opatieny drzdkem s rybinovou drdZkou, ke které je pfipevnéna plastovd dorazova
kostka.

doraz

plastova
dorazova kostka

pracovni konec
s rybinovou drazkou

pracovni stll

sveérna kostka

pneumaticky valec

Obr. 2-2 Pneumaticky svérac

strana

22



FORMULACE RESENEHO PROBLEMU, TECHNICKA A VYVOJOVA ANALYZA

2.2 Pivodni dopravnik

Pfedmétem analyzy je nepohdnény poddvaci vileckovy dopravnik (obr. 2-3), ktery je
rozdélen na dv€ samostatné Casti, ptipevnéné k pile — primarni poddvaci Cast (dale
jen primdrni dopravnik) a sekundarni odmétfovaci cast (ddle jen sekunddrni
dopravnik). Zékladni konstrukci obou dopravnikli je svafenec z obdélnikovych
plechovych profilt. Valeckové drdha je sloZena z kovovych véleckll, nasunutych na
nepohyblivou osu, kterd je upevnéna do konstrukce. Tento dopravnik je nevyhovujici
v mnoha ohledech, ¢asto mé za nésledek nepfesné fezani profilt a vznik zmetkd.

b) a)

Obr. 2-3 Plvodni dopravnik s pilou a)primarni dopravnik b)sekundarni
dopravnik

2.2
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2.3 Konstrukéni vady piivodniho dopravniku

Puvodni dopravnik ma fadu konstrukénich nedostatkii, diky kterym vznikaji
nepiesnosti ve vyrob€. Jednd se o konstrukci, kterd nebyla navrZena pro tento
konkrétni typ stroje. Jednd se hlavné o nedostatecnou vySkovou variabilitu nohou
a valeCkové drahy.

2.3.1 Kotveni

Soucasny zptsob upevnéni dopravniku k podlaze a ke stroji je nedostatecné tuhé
ama za nésledek vznik vibraci pifi fezani a manipulaci s obrobky na dopravniku.
Kotveni do podlahy je zajiSténo pies zavitovou ty¢ M10, kdy v podlaze je pouZita
chemickd kotva a noha dopravniku je k zdvitové tyCi pripevnéna dvojici matic
(obr. 2-4).

17 e f __.--, 3 S % y
= - “ 7 s ,,:“ ) " ‘_ .
T4 > v X
L » > 4 L A L (4
i PV RE MR e Do 26 L
3 i ‘.%‘ e . RPN €% Vi)

Obr. 2-4 Kotveni nohy ptvodniho dopravniku

Kotveni ke stroji je zajiSténo obdobnym zplisobem jako do podlahy. Pfesnou polohu
zajiStuje skupina podloZek navleCenych na Sroubu mezi strojem a dopravnikem
(obr. 2-5). Tento zpilisob kotveni neni dostate¢n¢ tuhy a ptispiva k celkové nestabilité
konstrukce.
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Obr. 2-5 Kotveni plvodniho dopravniku k pile

2.3.2 Valeckova draha

Na priméarni a sekunddrni valeckové drize se nachdzi 13 a 21 kovovych valecki,
které jsou navleCeny na osku bez loZiska. Osky vdleckd jsou upevnény do
ctvercovych profilt pies vyvrtané diry. Timto zpisobem uloZeni je zajiSténa stala
poloha valecki a nelze tedy valecky vySkové upravovat pii rozdilné vysce
jednotlivych véaleckl. TakZze nékteré valecky jsou vzdy mimo zdbér a nebyly takika
nikdy pouzity. Tato vile je zakreslena kétou Z ve schematickém obrazku 2-6 a). To
ma za nésledek vétsi opotfebeni a namdhdni ostatnich véleckd, nerovnomeérné
rozloZeni zatiZeni konstrukce a také to miiZe zptisobovat nechténé prohybani profilii
odloZenych delsi dobu na dopravniku.

Nejzédsadnéjsim konstrukénim problémem souvisejicim s vdleCkovou drdhou, je
vzédjemnd poloha primédrniho a sekunddrniho dopravniku vici pracovnimu stolu pily.
Primarni dopravnik je nadsazeny o 4 mm proti pracovnimu stolu pily a sekunddrni
dopravnik je naopak podsazeny o 3 mm. Ve schématu 2-6 a) se jednd o kéty X a Y.
Pravdépodobné se jednd o piesahy Umyslné vytvofené pro pozvolné posouvini
obrobku bez zadrhavani z primarniho dopravniku na pracovni sttil a nasledné ze stolu
na sekundarni dopravnik. Vlivem téchto ptesahtl je obrobek neptfesné upnut do fezaci
polohy pod dhlem o< 90° vii¢i fezacimu kotouci v roviné x-y viz obr. 1-6 b), c).
Uchylka od 90° se pohybuje v minutich aZ stupnich thlu v zavislosti na délce
fezaného obrobku. Pfi fezani kratkych obrobkd, pfi némz odchylka od kolmosti fezu
je nepiipustnd, pouZije obsluha pily pro nastaveni spravné kolmosti fezu vyrovnavaci
distan¢ni podloZzky vyrobené z odfezkl. Témito podloZzkami podepfou obrobek na

2.3.2

strana

25



FORMULACE RESENEHO PROBLEMU, TECHNICKA A VYVOJOVA ANALYZA

sekundarni stran¢ fezného kotouce a pak je upnou pneumatickym svéracem. Timto
zptisobem mohou docilit poZadované kolmosti fezu za cenu del§tho Casu pii upindni
a nebezpeci urazu ¢i poskozeni pily zptisobené volné lezici podkladaci podlozkou
vedle fezného kotouce.

a)

v T
smér posunovani obrobky kotout pil

X

obrobek- profil

(N
O\
~__pracovni stil

),

O

? F
.. SMEr posunovani obrobkuy

1
e
N §

N

Obr. 2-6 Schéma polohy vale¢kovych drah plvodniho dopravniku
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2.3.3 Odmérovaci zarizeni 233

Sekundédrni ¢ast pivodniho dopravniku obsahuje odméfovaci zatizeni (obr. 1-7),
které nebylo soucdsti piivodni konstrukce. Odmétfovaci jednotka je posazena na
jezdce s vlastni drahou, kterd je paraleln€ pfipojena na konstrukci sekundarniho
dopravniku. Snima¢ polohy je situovdn na vnitini strané jezdce a polohu urcuje
z magnetické pasky nalepené na vnitini strané¢ konstrukce. Magnetickd paska je
nalepend piimo na konstrukci a je nezakrytovand. Jezdec je vybaven aretacnim
Sroubem, pro ustaveni v poZadované poloze.

Nedostatkem soucasného zafizeni je mirné zvinény magneticky pasek, coZ ma za
nasledek mystifikaci snimace a tudiz i vyslednou relativni hodnotu vzdalenosti. Jako
dalSim problematickym prvkem je aretani Sroub, ktery ptfi utahovani posouva
jezdce. Uchylka touto konstrukéni vadou se pohybuje v desetindch milimetru.

Obr. 2-7 Odmérovaci zarizeni
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3. VYMEZENI CILU PRACE

Tato pridce md za cil analyzovat soucasné zafizeni, které je popsdno v kapitole 2,
andvrh nového zafizeni, spliiujici poZadavky firmy, které jsou popsdny v zadéni.
Dalsi parametry, se kterymi budu pracovat pti konstrukénim ndvrhu, vychéazeji
z nedostatkil analyzovanych na piivodnim dopravniku, a také z charakteru prostredi
a zpusobu jak bude zatizeni pouZivano.

s vz

V nésledujici ¢asti jsou vypsdny parametry ovliviiujici konstrukéni ndvrh.

3.1 Zadané parametry

® QOchrana eloxovaného povrchu fezanych hlinikovych profild pfi posuvu po
dopravniku, po pile i pfi upinéni.

e Zarucit kolmost fezu ve vSech rovinach na odchylku 0°01°

e Presnost odmétovaciho systému minimdlné na + (0,025 + 0,02 - L), kde L je
délka odmétovaného profilu v metrech.

e Konstrukce dopravniku umoZiujici piisun vSech profili dle katalogu
KANYA. Na obr. 3-1 jsou parametry a prifez nejvétsiho profilu z katalogu
urcujici maximdalni mozné zatiZeni konstrukce fezanym profilem.

— oznaceni
MA1-9

t' | maximdlni rozméry prufezu
100x200 mm

maximalni délka
6 m

22

hmotnost na 1 m
17 kg/m

200

hmotnost profilu v max. délce L,x= 6m
102 kg

maximalni bodové zatiZzeni profilem
F=1000,3 N

spojité zatizeni profilem
| g= 166,7 N/m

Obr. 3-1 Parametry nejvétsiho profilu z katalogu Kanya MA1-9 [8]
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3.2 Parametry vychazejici z reSerse ptvodniho dopravniku ER—
¢ nastavitelnd vySka jednotlivych valeCku
¢ ulozeni véalecku pres valivé loZisko
¢ tuhost konstrukce
e pevné kotveni ke stroji a k podlaze
e presné odmérovani dané tuhou nepohyblivou konstrukei
3.3 Dalsi faktory ovliviiujici navrh EIE

e prasné prostiedi hlinikovych pilin

e fezani z riznych délek profill (vyuZziti zbytki)

e pouziti hlinikovych profilu a dalSich komponentt dle katalogu KANYA na
konstrukci zafizen{

® cena
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4. NAVRH METODICKEHO PRISTUPU K RESENI

Konstrukéni ndvrh dopravniku pro piisun profilli k pile s upindnim a ovéfovanim
jsem rozdélil na Ctyfi dil¢i ¢asti. Nosna konstrukce, upinani, valeCckova drdha
a odméfovani. KaZdou Céast je zpracovdna s vytvofenim variant feSeni a volbou
nejvhodnéjsiho zptisobu konstrukce. V zdvéru vybrané varianty jednotlivych Casti
sestavim do kompaktniho celku a vytvofim vykresovou dokumentaci.

V nasledujicich dvou kapitoldch jsou uvedeny obrdazky modeld, vytvofené pomoci
softwaru Autodesk Inventor Professional 2010 s vyuzitim programu KanyaThek 3D,
ktery slouZi k dpravé a generovani modelil profilt i komponent z katalogu KANYA
a ddle je vyuzit program Auto CAD 2010.

V prvni Casti je feSena nosnd konstrukce dopravniki. Pfi volbé vhodné varianty
nosnych profilti konstrukce je nutné zvolit spravny profil, aby byla skloubena
maximalni tuhost konstrukce a minimdlni vibrace s cenou profilli, kterd se vyrazné
odrazi v rozmérech prufezu. V kapitole 6 je proveden vypocet prihybu nosného
profilu pfi zatizeni z hlediska nebezpeci nepiesného fezani tézkych profilt. Prvni
¢ast je také zameétena na ndvrh profili nohou dopravniku a nésledné kotveni do
podlahy.

Druhd cast se zabyvd upnutim obrobku v fezaci poloze. Navrh variant upindni
vychdzi z pohledu funk¢nosti a ceny provedeni. Varianty upnuti jsou uvedeny
v ptehledu zplsobu wupindni v prvni kapitole. Volil jsem mezi variantou
horizontdlniho pneumatického upindni pneumatickymi vdlci nebo kombinaci
horizontalniho a vertikdlniho zptisobu upnuti pneumatickymi valci.

Ve tfeti Casti je feSena véleCkova draha. V prvnim kroku je dualezity spravny vybér
valecku podle parametrl, ve kterych bude vdleCek pracovat. Ddle se zaméfim na
vypocet optimalniho rozestupu jednotlivych valeckl na draze, aby bylo mozné fezat
profily maximalni délky 6 metrti, ale i zbytky riznych rozmért a zaroveil byl profil
vzdy vhodné podepten s vyuZzitim minimédlniho mnozZstvi valeCkl. Néasledné¢ budu
resit konstrukci nastavovacitho mechanismu vysky polohy vélecku.

V zavérecné Ctvrté Casti je navrZeno odméfovaci zafizeni podle danych parametrt.
Postup spociva ve zvoleni zafizeni, volbé optimalniho zplsobu provedeni, a nasledné
konstrukéniho umisténi na sekundarni dopravnik s ohledem na nedostatky ptivodniho
zafizeni.

Vybrané varianty a zptisoby feSeni jsou konzultovany se zadavatelem zadani, coZ
muZe mit vyrazny vliv na volbu feSen{ a findlni koncept.
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5.NAVRH VARIANT RESENI A VYBER OPTIMALNI

5
VARIANTY —
Navrh optimélnich variant je rozd€len podle ndvrhu metodického postupu
v kapitole 4. V kazdé podkapitole jsou uvedeny zpiisoby feSeni a odiivodnéni vybéru
kazdé varianty. Znaceni profili a komponent vychdzi z katalogu KANYA.
5.1 Volba profilu konstrukce a zptisobu kotveni I

Pfi volbé optimdlniho tvaru prifezu profilu jsem vychdzel z charakteru zatéZovani
apozadavkli na konstrukci. Konstrukce obou dopravniki bude tvoifena dvéma
nosnymi profily a nékolika pary nohou, jejichZ pocet bude urc¢en délkou dopravniku.
Vzhledem k mijivému charakteru zatéZovani v jednom sméru jsem zvolil
obdélnikovy tvar profilu s delSi stranou ve sméru zatizeni. V tab. 5-1 jsem vypsal
n¢kolik moznych variant obdélnikovych profili dle katalogu KANYA, které se lisi
momentem setrvacnosti a rozméry v zavislosti na cené.

Tab. 5-1 Vybér obdélnikovych profill z katalogu KANYA [8]

Moment
Oznaceni Hlavvni setrvacnosti Cena za 1 m
&p. Schéma priifezu dle rozmery I [
katalogu X Y
mm cm? K¢

B0O1-6 30x60 20,52 5,20 364

C02-3 40x80 64,90 17,70 625

A01-2 50x100 149,8 41,25 999

Jako optimdlni variantu pro konstruk¢ni feSeni konstrukce obou dopravnikl jsem
zvolil profil €. 2 — C02-3. Hlavni roli pfi vybéru hrila cena a moment setrvacnosti ve
sméru zatiZzeni Ix. V pfipad¢, Ze profil C02-3 nebude vhodny po vypoctové strance

Vv v

v konstrukénim feSeni, zvolim profil vyssi fady.
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Rozméry a dal$i komponenty nosné konstrukce jsou uvedeny v konstruk¢nim névrhu
v kapitole 6.

5.1.1 Kotveni do podlahy

Zpusobl spojeni zafizeni s podlahou existuje podle katalogu KANYA celd tfada.
Jednd se o rizné nastavitelné nohy, kolecka, dhelniky nebo uzaviené drzéky profild.
Déle se u kazdé varianty nabizi spousta zpiisobli provedeni pro riizné typy aplikaci.
Mezi hlavni parametry pro vybér zpusobu ukotveni, ze kterych vychdzim, patii tuhé
ukotveni nosnych profilii, moZnost ukotveni do podlahy pomoci spojovaciho
materidlu a flexibilni nastaveni vySky nohy.

Varianta 1 — Uzaviené drzaky sloupku oznac¢eni C47-36

Tento zptsob kotveni je zaloZzen na pevném spojeni profilu a drzaku pomoci Sroubti
s maticemi vloZenymi do drdzek v profilu. Profil je vloZzen do drzdku. Drzdk je
nasledné piisSroubovan k podlaze. Na obr. 5-1. je narys a pudorys uzavieného drzaku.

Obr. 5-1 Narys a pldorys uzavieného drzaku C47-36 [8]

Varianta s uzavienym drzdkem je dostatecné tuhd, nastavitelnost vySky nohy je
zajiSténa volnym pohybem matic v drazkach profilu pfi povolenych Sroubech.
Nevyhodou je nepiesné rucni nastavovani vysky nohy.

strana

32



NAVRH VARIANT RESENI A VYBER OPTIMALNI VARIANTY

Varianta 2 — Nastavitelna noha s podlahovym drzikem

Tento zpisob fixace obr. 5-2 je zaloZen na naSroubovdni nastavitelné nohy B45-51
do osy profilu a na zajisténi podlahovym drzdkem A47-00, ktery je pfiSroubovan
k profilu pfes matice vloZené do drazky profilu. Volny pohyb matice v drdzce profilu
umoznuje nastaveni vySky nohy a nédslednou aretaci Srouby na podlahovém drzdku a
matici na zavitu v ose profilu. Zavitova ty¢ nastavitelné nohy md primér 16 mm.

vkladaci matice

nastavitelna noha
B45-51

podlahovy drzak A47-
00

Obr. 5-1 Nastavitelnad noha s podlahovym drzakem [8]

Srovnani a vybér varianty

Obé¢ varianty splituji parametry tuhosti, fixace do podlahy, vyskového nastaveni nohy
a jsou vhodné pro pouziti dané aplikace. Varianta ¢. 2 m4 vyhodu v pfesnéjSim
nastaveni vySky pomoci otdCeni nastavitelné nohy, proto volim tuto variantu do
konstrukéniho feseni dopravnik.
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5.2 Zptsob upinani profilu pfi Fezani

Pro upinédni profilu pfi fezdni se pouZivaji rGzné zplsoby upnuti popsané v prvni
kapitole. Pfi navrhu variant upindni vychdzim z faktu, Ze je k dispozici rozvod
tlakového vzduchu. VyuZiti pneumatiky v tomto piipad¢ je idedlnim zpiisobem pro
realizaci. Proto obé& varianty ndvrhu vychazi z pneumatického zplsobu upindni.
Vychozim strojem pro ndvrh se stala poloautomatickd kotoucova pila, popsana
ve 2. kapitole. Pila jiz obsahuje jeden par horizontdlnich pneumatickych svéraci.

5.2.1 Varianta 1 — kombinace horizontalniho a vertikalniho pneumatického
upinani (obr. 5-1)

Prvotni mySlenkou pfi zaddvéni této prace ze strany firmy bylo vytvoreni dostate¢né
kolmého fezu za vyuZiti kombinace soucasného horizontdlniho pneumatického
systému s dal$im paralelné pfipojenym pneumatickym systémem, ktery pfi upnuti
vytvoii novou horizontdlni fezaci rovinu, dostate¢n¢ kolmou ke kotouci pily. Tato
rovina by byla poloZena rovnobéZzné nad pracovnim stolem a profil by se pfi fezani
nedotykal pracovniho stolu ani védle€kové drahy, takze by nedochézelo k nepfesnému
fezani zpisobenému nevyrovnanymi valecky, jak je uvedeno v podkapitole 2.3.2.
Design tohoto zafizeni je pomé&rné sloZity a cenové nevyhodny, proto jsem od této
varianty upustil a zvolil jsem jednodussi zplisob kombinovaného upnuti. Vychézel
jsem z pfedpokladu, Ze jiZz bude mozZzno vySkov€ nastavovat vdleckové drihy na
dopravnicich, budu tedy moci pouZit pracovni stil jako fezaci rovinu dostate¢né
kolmou ke kotouci a vyuZit ji jako doraz vertikdlniho sméru upnuti.

Popis vertikalniho upinaciho svérace

Pro navrh pneumatického svérate jsem pouZzil stejné pneumatické viélce od
dodavatele pily Pegas pro kompatibilitu a jednotnost ddrzby. Pfi pouZiti upinacich
vélcii ve dvou osdch vznikd nebezpeci Castého vychylovani vertikdlniho pistu z osy
pohybu vlivem tlaku od druhého péru valct. Proto je mezi pracovni konec a pistni
ty¢ vlozena kulova spojka [9], kterd umozZnuje vykyv az 5° a chrédni tak vélce proti
poskozeni.

vertikalni svérac

kulova spojka

horizontalni svérac

Obr. 5-1 kombinované pneumatické upinani
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Nevyhodu této varianty je nebezpeCi posSkozeni povrchu upinaného profilu.
Nebezpeci nastane, kdyz jeden par véalci dotlaci profil ve své roviné na doraz
a nasledné¢ druhy pér vélci dotla¢i profil na doraz v druhé roviné kolmé na prvni.
Z tohoto divodu by bylo nutné upravit dorazové plochy pfidanim plastového
oblozeni napt. z materidlu polyamid 6GF 30 nabizeny firmou FERONA THYSSEN
PLASTICS [10]. Pti pouZziti dal§iho paru pneumatickych vélcti je tfeba do ndkladu na
upravu zapocitat nejen samotné valce, ale i pneumatické komponenty jako hadice,
Sroubenti, spojky a regulétor tlaku vzduchu na nové valce.

5.2.2 Varianta 2 - horizontalni pneumatické upinani

Jako druhou variantu navrhuji ponechat plivodni par pneumatickych vélct, kde
vnové verzi dopravniku s nastavitelnymi vdlecky jiz nebude vznikat nepiesné
upnuti. V horizontélni roviné je profil upnut pneumatickymi sveérdky a na pracovni
desku je tlacen vlastni tthou.

Ob¢ varianty jsou podminény pfesnym nastaveni valeCkové drdhy dopravnikii a
pouzitim piesnych valeckl. PouZitim kombinovaného upnuti je nutné provést zdsah
do konstrukce pily pro pfipojeni paralelniho pneumatického obvodu. Tim roste
ndrocnost konstrukce i cena. Proto volim variantu ¢. 2 — plvodni zpusob
horizontdlniho upindni a pro ziskani kolmého fezu budu navrhovat piesné uloZeni
véaleckll na obou dopravnicich.

5.3Valeckova draha

Néavrh valeckt je v piipadé¢ piesného odmeéfovani na valeCkovém dopravniku
prioritni zéleZitosti. Vybér viélecku bude zdviset na parametrech rozepsanych
v kapitole 3. Jednd se zejména o tuhé a piesné uloZeni pies valivé loZisko s moZnosti
malé axidlni sily, vhodny materidl povrchu védlecku, maximélni tinosnost, vyrabéna
délka valeCku pro maximalni rozmér profilu dle katalogu KANYA.

Pfi volbé véalecku vychdzim z nejnepiiznivéjSiho mozného zatizeni a to od nejvétsiho
profilu v plné délce, polozeny na jeden valeCek. Limitni hodnota je tedy
F =1000,3 N. Rozméry vélecku volim dle obr 5-2. pro nejvétsi mozny fezany rozmér
strany profilu 200 mm. Material pl4st€ valecku volim z pozinkované ocele, kterd se
osvédcila v pivodnim dopravniku. Ulozeni vdlecku bude realizovdno ptes hiidel
o priméru 10 mm.

Jako optimdlni variantu podle parametri jsem zvolil vdlecek od vyrobce Interroll
[11] s ozna¢enim S1700_S0mm_Steel s kulickovymi lozisky 6002 2RZ zakrytované
polyamidovymi pouzdry.

5.2.2

5.3
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EL

AGL

Obr. 5-2 valecek Interroll S1700 _50mm _Steel [11]

5.4 Odmérovaci zarizeni

Navrh variant odméfovacich zafizeni vychdzi ze zplsobi uvedenych v prvni
kapitole. Zikladem je zpisob snimédni polohy pomoci magnetické pdsky
a prislusného snimace. Vysledné varianty se 1iSi pouze v konstrukénim zplisobu
provedeni a pohonu odmétfovaciho jezdce.

5.4.1 Varianta 1 — ru¢né pohanény jezdec

Zpisob rucné¢ pohdnéného jezdce odmétfovaciho zafizeni je inovaci plvodniho
zafizeni popsaného v kapitole 2. Nepatrnou, ale zdsadni zménou je pouZiti
modernégj$tho snimace a hlavné magnetické pdsky v pouzdie viz obr. 5-3, které
pfiSroubovéno na vnitini stranu profilu vedeni.

vyhodnocovaci
jednotka s ciselnym
displejem

jezdec

kladkové vedeni

kryt pasky

magnetické
paska

snimac

Obr. 5-3 Detail ru¢né pohanéného odmeérovaciho systému se zakrytovanou
magnetickou paskou
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5.4.2 Varianta 2 — elektricky pohanény jezdec

Druhd varianta elektricky pohdnéného jezdce je zaloZena na odstranéni lidského
faktoru pifi posouvani jezdce na poZzadovanou vzddlenost. Principem je nastaveni
fezané délky na ciselniku fidici jednotky. Jezdec je poté automaticky posunut na
danou vzdalenost od kotouce a obsluha pouze posune profil po doraz na jezdci.

Konstrukce elektricky pohdnéného jezdce je odliSnd od rucné pohdnéného jezdce.
Pohyb je realizovan pomoci systému od firmy SNR pro linedrni pohyb (obr. 5-4).
Jednd se o specidlni obdélnikovy profil s vnitinim synchronnim femenovym
vedenim, kde k femenu je pfipojeny jezdec, ktery se pohybuje po horni strané
profilu, a na femenici je umisténa planetova pfevodovka s elektromotorem. Celkova
operacni délka jezdce je rovna 5 m. Vyrobky o rozmérech mezi 5 azZ 6 metry budou
fezany na délku doplitku do 6 ti metrli. Na obr. 5-4 je pro pfehlednost profil zobrazen
ve zkracené délce.

Obr. 5-4 Pohanéné linearni vedeni AXC Z od firmy SNR [12]

Na druhé strané dopravniku je umistény obdobny profil ale s nepohdnénym jezdcem.
Oba jezdci jsou spojeni nad valeckovou drahou, kde je umistén doraz. Cely pohyb je
snimdn pomoci magnetické pasky se snimacem a vyhodnocovan fidici jednotkou.

5.4.3 Vybér varianty odmérovani

Druhd varianta odméfovaciho systému je mnohem rychlejsi a pohodInéjs$i zplsob
nastavovini fezané délky, ale za vysSi pofizovaci ndklady. Pfesto jsem se po
domluvé svedenim firmy rozhodl zpracovat ndvrh automatického pohonu

odmétovani pro ziskéani prehledu o moznostech modernizace zazemi vyrobni haly.

5.4.2

5.4.3
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6. KONSTRUKCNI RESENT

Konstrukéni ndvrh je feSen na zdkladé vybranych variant v ptedchozi kapitole. Jako
prvni je uvedeno feSeni valeckové drahy, kde osové vzdélenosti valeckl jsou urcujici
pro rozméry nosné konstrukce primarniho dopravniku. Rozméry konstrukce
sekundarniho dopravniku jsou zavislé na parametrech odmétovaciho zatizeni.

6.1 Konstrukce valeckové drahy

Pfi navrhu véleckové drahy vychdzim z faktu, Ze je pila urcena pro fezani profilii
ruznych délek v rozmezi cca (10 cm az 6 m). Nejkratsi profily budou poloZzeny pouze
na pracovnim stole pily a nebudou zasahovat do dopravnikd. S rostouci délkou
profili je vSak nutné zajistit, aby volné konce profili byly dostatecné podepieny.

6.1.1 Poloha jednotlivych valecki

Pro navrh vzdalenosti vilecka od pily volim podminku, Ze profil musi byt podepten
minimdln¢ ve dvou tietindch svoji délky. To znamend, Ze maximdlni vzdalenost
volného letmo poloZeného konce je jedna tretina délky a pak musi byt pouzit dalsi
valeCek. Poloha prvniho vdleCku je dana konstrukci dopravniku a rozmeérem
pracovniho stolu pily. Vzdalenost prvniho vdlecku od kotouce pily tedy je:

X]Z A1: 348 mm

Vzdalenosti dalSich valeckii od kotouce pily a osové vzdélenosti jsou zakétovany na
obr. 6-1 a jsou dany vztahy:

Xn_1-3
Xy =5

Ap = Xn — X
kde:
Xn mm vzdalenost n-té€ho valecku od kotouce pily
n - ¢islo valecku
A, mm osova vzddlenost n-t€ho valecku od ptichoziho

valecku

Vypocitané hodnoty jsou zapsany do tabulky 6-1.

Tab. 6-1 Hodnoty vzdalenosti poloh valeckd

n X, A,
- mm mm
1 338 338
2 508 169
3 761 254
4 1141 380
5 1711 570
6 2567 856
7 3850 1283
8 5775 1925
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348 A2 A3 A4 A5 A6 A7
{} 1| e 3 4 s 6 7
X2
X3
X4
X5
X6
X7

Obr. 6-1 Vzdalenosti vale¢k( na dopravniku
6.1.2

6.1.2 Minimalni pocet valecki —
Minimalni pocet vileCkli vychdzi z maximdlni mozné délky profili poloZenych na
dopravniku L= 6 m. Hodnota 6 m je limitni a nikdy nenastane, protoze pfi fezani je
ufezany profil krat$i neZ 6 m. Vychozi podminkou je opét minimaln€ dvoutfetinova
podpéra profilu a jedna tfetina volného konce.
X, = Lmax2 _ 60002 _ 4000 mm
3 3
kde:
Lmax Mmm maximalni délka fezanych profili
Xn mm vzdélenost valeCku od kotouce pily
Pocet vélecki volim podle tab. 6-1, kde nejbliz§i hodnota je 3850 mm pro sedm
valeckt. Vzdalenost je sice mensi o 150 mm, ale vypocet byl proveden s limitni
hodnotou. Proto je tento rozdil zanedbatelny.
Pro sekundarni dopravnik volim vélecki 9 vzhledem k jeho délce 5 m s tim, Ze osové
vzdalenosti poslednich ti{ valeckt jsou rizné a neshoduji se s tabulkou 6-1.
6.1.3 Konstrukce polohovaciho zaiizeni SR
Vilecek je na kazdém svém konci ulozen do polohovaciho zatfizeni (obr 6-2), pro
optimdlni nastaveni vySky valecku. Polohovaci zatizeni se skldada z profilu B10-30,
ve kterém je vloZzena pohyblivd matice drzici véleCek. Poloha matice se nastavi
otiCenim Sroubu M6x55 DIN 933 s plnym zdvitem az k hlavé. Aretace Sroubu
zajistuje samojistici matice M6 EN ISO 105 11.
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Sroub M6x55 DIN 933

krytka

pohybliva matice

profil B10-3

krytka

valecek

interroll $1700_50 samojisticl matice

M6 EN ISO 105 11

T
2

Obr. 6-2 Polohovaci zarizeni valecku

— 6.2 Nosna konstrukce

Nosnd konstrukce primdrniho i sekunddrnitho dopravniku je sestavena z profilt
orozmérech 40x80 a oznaceni CO02-3 dle kapitoly 5.1. Rozmér primarniho
dopravniku je ddn osovymi vzdédlenostmi a poctem valeckl véleckové drahy
v kapitole 6.1 a rozmér sekunddarniho dopravniku vychdzi z délky odmeéfovaciho
zafizeni. Zékladni rozméry dopravniki jsou schematicky zakresleny na obr. 6-3.

sekundarni dopravnik 1} primarni dopravnik

—
—
—
—

250
| E—
—

2000 3640 360

Obr. 6-3 Zakladni rozméry dopravnikl
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6.2.1 Detailni popis konstrukce

Primarni i sekunddrni dopravnik jsou ze stejnych profili a konstrukce jsou
autentické. Rozdil mezi konstrukcemi jednotlivych dopravniku je v délce
a sekundarni dopravnik ma navic jeden par nohou. Hlavnimi nosniky celé konstrukce
je jeden par profild C02-3, které tvoii ordmovani valeckové drahy. Déle je
konstrukce doplnéna o pti¢né vyztuhy, nohy a dorazy. Nohy jsou konstruoviny ze
stejného profilu CO02-3, kde del§i strana profilu nohy je situovdna tak, aby
zabranovala vibracim vroviné x-z. Dorazy na dopravnicich jsou délkové
nastavitelné, jsou sloZeny z komponentii katalogu KANYA a slouZi pro piesné
ustaveni dlouhych profilt. Celd konstrukce primarniho dopravniku je na obr. 6-4

6.2.1

pricné vyztuhy C02-3

nohy C02-3

Obr. 6-4 Konstrukce primarniho dopravniku

6.2.2 Zpusob montaze

Jednotlivé dily konstrukei jsou k sob& spojovédny rozebiratelnym spojenim tzv. PVS
spojkami, jejichz dil¢i Casti jsou zobrazeny na obr. 6-5. Standardni PVS spojka je
sloZena z kotvy, kterd je vloZena do drizky jednoho profilu. V druhém profilu je
nutné vyvrtat otvor pro dalsi ¢ast spojky- valecek. Mezi valecek a kotvu je vloZena
pruZina. Spojeni kotvy s vdleckem zajistuje specidlni Sroub s vnitinim Sestihranem
bez hlavy, ktery ma na svém konci kuzZelové zakonceni.

6.2.2
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Obr. 6-5 Zplsob montaZe- PVS spojky

— (.2.3 Vypocet prithybu konstrukce
Pti dimenzovéni celé konstrukce jsem vybral obdélnikovy profil o rozmérech 40x80
mm, ktery zaruci dostatecnou tuhost. Pro kontrolu provadim vypocet prithybu nosné
konstrukce pfi maximalnim zatiZeni na jeden nosnik viz obr. 6-6. Vzorec pro vypocet
vychdzi z katalogu KANYA [8]

_0,0037-F; - 13 _0,0037-266,72 1,63

Fi=q-1=166,7+1,6 =266,72N

L 64.9 = 0,062 mm
kde:
f mm maximalni prihyb nosniku
Fy N maximdln{ sila na délce 1,6 m nosniku od nejvétsiho profilu
[ m vzdéalenost mezi nohami dopravniku
I, cm’ moment setrvacnosti nosného profilu
q N/m spojité zatiZzeni od nejvétsiho zatéZovaciho profilu viz obr. 3.1
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[600 1600

Obr. 6-6 Schéma prihyb{ nosnikl nosné konstrukce primarniho dopravniku

Vypocitand hodnota prihybu je zanedbatelnd a nemd vyrazny vliv na tchylku
kolmosti fezu.

6.3 Odmérovaci zarizeni

Néavrh odmétovaciho zatfizeni jsem pievzal z nabidky od spolecnosti LENZE s.r.o0.,
kterd za pomoci vypoctového programu DSD (drive solution designer) vytvofila
nabidku pro konkrétni zatizeni. Ndvrh spocival ve zvoleni optimadlniho motoru
s pfevodovkou, meénice, pohdnéného a nepohdnéného vedeni podle zadanych
parametri- hmotnosti jezdce, maximalni rychlosti pohybu, zrychleni jezdce aj.
Vystupem znabidky od firmy LENZE s.r.0. je servomotor s planetovou
pfevodovkou s pfisluSnym FM méniCem a ovladaci jednotkou. Oznaceni podle
nabidky LENZE s.r.0. je zapsdno do tabulky 6-2. 3D modely byly stazeny z online
katalogu [13].

Tab. 6-2 Oznaceni dilc¢ich ¢asti odmeérovaciho zarizeni

zarizeni oznaceni
motor MCS 06C41LRSOP1
pfevodovka GPA00-1
FM m¢nic E84AVTCES512SX0
Ovladaci jednotka EZAEBK1001
Pohanéné vedeni AXC60ZHW
Nepohédnéné vedeni BGCH35BL

Odmeétovaci zafizeni z nabidky vySe uvedené nespliiovalo pozadovanou piesnost
odméfovani, proto jsem musel odméfovaci zafizeni doplnit o dalSi komponenty
upravujici vyslednou pfesnost pozadované polohy jezdce. Jedna se o fidici jednotku
a snimac¢ s magnetickou paskou, které jsou zatazeny do obvodu. Schematicky obvod
odméfovani je zobrazeny na obr. 6-7.

6.3
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fidici jednotka

ovladaci jednotka

snimac polohy meénic zpétnd vazba

servomotor

Obr. 6-7 Schematicky obvod odmérovaciho zarizeni

Magnetickou pésku v zakrytovaném profilu se snimaem viz obr. 6-8 a fidici
jednotku volim z nabidky spole¢nosti JIRKA a spol., s.r.o. [7].

¢ snimac (parametry v kap. 1.3.1) TMLS-05A-05
® magnetickd paska MT-02
e ochranny profil pasky AP-02

snimac

krytka

magneticka
paska

ochranny profil

Obr. 6-8 Magneticka paska MT-02 v profilu AP-02 se snimacem
TMLS-05A-05 [7]

e 0.3.1 Princip ¢innosti odmérovaciho zarizeni

Ridici jednotka obsahuje &iselnik, kde operdtor zadd poZadovanou hodnotu délky
profilu. Ridici jednotka posild datovy kéd pozadované délky do ovlddaci jednotky
motoru, kterd ze zadané vzdélenosti upravi zrychleni a rychlost servomotoru pies
meéni€. Servomotor je schopen snimat svou polohu a signalizuje ji pfes zpé&tnou
vazbu do ovladaci jednotky, ale neni dostate¢né pfesny. Proto je do systému zaveden
snimac polohy s magnetickou pédskou, ktery vysild dal$i signdl o poloze jezdce. Oba
signdly o poloze jsou vyhodnoceny v fidici jednotce, kterd provede korekturu polohy,
je-li to potieba.
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6.3.2 Ulozeni diléich ¢asti odmérovani

VsSechny ¢4sti odméfovaciho zatfizeni jsou uloZeny na konstrukci sekundédrniho
dopravniku. Popis zdkladnich ¢4sti odmétovani je na obr. 6-9. Dalsi pohledy na 3D
modely jsou v ptiloze €. 3. 3D modely pohdnéného a nepohdnéného vedeni byly

staZeny z online katalogu [14].

6.3.2

servomotor s planetovou

FM meénic

prevodovkou

jezdec s
dorazem

nepohanéné vedeni

ridici jednotka

snimac s magnetickou
paskou

pohanéné vedeni

Obr. 6-9 Zakladni ¢asti odmérovani na sekundarnim dopravniku

6.4 Vyhodnoceni ceny

V tabulce 6-3 jsou uvedeny orientacni ceny dil¢ich ¢asti rozdélené podle dodavatelil
komponentti. Uvedend cena neni kone¢nd a vyslednd cena se muiZe liSit od orientacni

kalkulace v tabulce 6-3.

Tab. 6-3 Orientaéni cena dil¢ich &asti dopravnikt

Nazev
Konstrukce, vdlecky, vyrabéné dily, spojovaci material
Pohanéné a nepohdnéné vedeni
Servomotor, planetova prevodovka, ovliddaci jednotka
Ridici jednotka, magneticky snima¢, magneticka paska, ochranny profil

Cena
[K¢]
26 000
61 000
66 600
24 000
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7. ZAVER

Cilem bakalaiské prace bylo analyzovat a ndsledné¢ navrhnou zatfizeni pro pfisun,
odméfovani a upindni hlinikovych profili na rychlofezné kotoucové pile. V prvni
¢asti jsem analyzoval nedostatky piivodniho zafizeni s rozborem moZnych zplsobl
technologie fezani, upindni a odméfovani. Na zdklad¢ vysledkii a parametri ze
zadéni jsem zpracoval navrh nového zafizeni. Tim jsem splnil podminky zadani

Bakalarskd prace bude zaroven slouzit jako podklad pfi rozhodovini o vybéru
inovace dopravnich a odmétfovacich zafizeni ve firmé, zaddvajici parametry zadani.
Ve vysledku se redlné zatizeni miZe liSit od navrZzeného zafizeni v bakalafské praci.

Dalsi vyvoj bakaldrské prace by se mohl zabyvat analyzovanim principu ¢innosti
odmérovaciho zafizeni, ndvrhem programovani PLC- fidici jednotky, pevnostni
analyzou konstrukce, vypoctem pomoci MKP, analyzovdnim vyrobeného zatizeni a
vyhodnocenim rozdili a nedostatkii navrzeného a redlného zafizeni, ndvrhem
technologického postupu montaze, kompletni technickou dokumentaci.
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9. SEZNAM POUZITYCH ZKRATEK, SYMBOLU A VELICIN 2

Seznam veli¢in

A, mm osova vzdalenost n-tého valecku od piichoziho vilecku

Fi N zatézujici sila profilu

F N maximalni zatiZeni od nejtézsiho zatézujiciho profilu

f mm maximdlni priahyb nosniku

Ix cm* moment setrvacnosti ve sméru osy X

Iy cm* moment setrvacnosti ve sméru osy Y

L m délka odmétovanych profili

Linax m maximalni délka fezanych profila

n - ¢islo valecku

q N/m spojité zatizeni od nejvétsiho zatézujiciho profilu

t mm tloustka kotouce

X mm piesah ptvodniho primarniho dopravniku nad stolem
pily

Xa mm vzdalenost n-tého valecku od kotouce pily

Y mm pfesah stolu pily nad pavodnim sekundarnim
dopravnikem

Z mm Osovd vzddlenost puvodnich vélecki dopravnika
v osey

l m vzdalenost mezi nohami dopravniku

a ° thel mezi kotou¢em a obrobkem v roviné X-Y

¢ mm primér kotouce
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e 10. SEZNAM OBRAZKU
Obr. 1-1  Pila s pfisuvem kotouce ze spodu nahoru. [2] 13
Obr.1-2  Rucni kotoucovd pila PEGAS 400 ALOX M [3] 14
Obr. 1-3 Poloautomatickd kotoucové pila Bomar AL 600 [4] 15
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vykres sestavy
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ptiloZzené CD obsahuje:
. bakalafskou préci ve formatu PDF
. piilohy ve formatu PDF
. piilohy 1 a 2 ve formatu dwg.
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