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Navrhované uspofadani na svérny nebo stladovaci orgén, ktery
ma kle§tova ramena (31), pfitemZ dréha kle§tovych ramen
(31), uraZena pii svéracim postupu, odstup pfed svérnym
postupem a po jeho ukon&eni svérného postupu mezi
klestovymi rameny (31), jakoZ i uzaviraci mezera, rychlost
svérného postupu a/nebo svérna sila jsou fizené ovladatelné.
Uspoiadani ma dale prvni prostfedky k nastavovani,
omezovani a/nebo méfen{ pii sv&rném postupu urazené drahy,
pripadné odstupu pii svérném odstupu, a druhé prostiedky k
nastavovani, omezovani a/nebo méfeni svérné sily na svérném
nebo stladovacim organu, kterd vznika pfi pfekonavani drahy
na Gchytném orgénu nebo pomoci uchytného orgénu.
Uspotadani se pouZivé napiiklad pii zhotoveni hadicovych
nebo trubkovych spojeni a pfi ustaveni ochrannych méchd.
Navrhovany zplisob spo&iva v tom, Ze se pfi ustaveni,
pfipadn& deformaci uchytného organu piekonaji definované
drahy zpracovani a/nebo se proces zpracovani ukonci, kdyZ se
na Gchytném orgénu zmé&H pfedem stanovend délka, pii¢emz
se na Gchytném organu méfi silova komponenta, kteréd se
generuje b&hem procesu zpracovani.
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Upravené podlohy

Usporadani k upevnéni, respektive stladeni upevihovaciho orgéanu
a jeho pouZiti a zpGsob k Fizenému a kontrolovanému ustaveni

mechanického upeviovaciho orgéanu

Oblast techniky

PfedloZeny wvynadlez se tyka usporadani k upewvnéni,
respektive stladeni upeviiovaciho organu, jako svdrka, kabelova
spojka mnebo lisovaci krouzZek, pouZiti wusporadini k upevnéni,
respektive stladeni upevhovaci ho organu a rovndf zplGsobnu
k ¥fizenému a kontrolovanému wustaven{ mechanického upevhovaciho

organu.

=

Dosavadni stav techniky

¥V prdbéhu certifikace firem, napfiklad podle IS0 9000.
IS0 9001, IS0 8002 a podobné a rovnéZ v dalsich standardech se
priklada nejvy3s{ wvyznam aspektu kontroly, respektive zajidténi

kvality a kontrole vyrobnich a montainich procest.

Zeiména v pramyslu stavby strojd a rovnéz
v automobilovém prdmyslu je ddleZité, Ze pPfi montd?i kazds
komponenta, pripadné kazda soulast ve vztahu ke kvalité

materidld a rovnéf ve vztahu kK montazi dild splluje stanovend
kvalitativnl normy. Vedle toho je ale také ddlezité, umeinit
vedle materidlovych dat kdykoliwv, to znamend takdé pozdéji,
provérit postup montaze. Toto zejména, JjestliZe vzniknou dkody,
pripadné fdrazy, takZe Jsou zjistitelné eventudlind poskozensd
soucasti, pripadné wvadné montéafe,. objashuje, zda to byly

pridiny dkody nebo Grazu.

Materialova data se zaznamendvalji JiZz dlouho, toto se
déje wuddnim wvyrobnich dat, rdznymi Gdaji o SarZi, nebo o

vyrobnich jednotkach, nebo také odkazem na kontrolni protokoly




a sesity a podobns.

Naproti tomu &asto chyb{ 1ddaje o montéd%Zi, zejména pri
smontovani vice soucasti, které jsou navzajem ustaveny,
montovany, pripadné navzadjem spojeny pomoci mechanickych

Gchytnyeh prostredkd, jako napPiklad svdrkami a podobné.

V DE 40 14 221, DE 40 38 653 a DE 298 08 179 jsou
popsany zarizeni, zplsoby a vrovndi postupy zajisténi kvality v
souvislosti se sevienim, pripadné stladenim napriklad svérnych
kroufZkd & fitink®d, pricdemf se zpravidla svérky, ptripadnd
lisovaci krouzky srazi pomoci svdrnych elisti. Rizeni popsana
v jednotlivych spisech vSak nejsou vytvofena tak, respektive
nejsou vhodnd k tomu, aby odpovidala na z&kladd rGznych norem,
respektive certifikadnich postupd dnes stanovenym pofadavkdm

pri upevnéni napriklad svérnych krouzkd.

V EP 0 463 530 je dale popsan svérny nastroj, ktery je
Fizen elektronicky a ktery je vhodny ke stladeni nebo sevieni
kovovych dilé. Popsany ndstroj neni ale v %Yadném pripadé vhodny
pro stlaceni, respektive ustaveni svérek nebo lisovacich

krouzkd shora popsaného typu.

Podstata vyndlezu

Ukolem predloZeného wyndlezu proto je navrhnout
zarfizeni a rovné% zplsob k rFizeni{, pFipadnd kontrole a pripadng
zaznamendni montédZe, pripadné Kkontroly kvality pFi montéazi,
ze jména pomoci{ mechanickych Gchytnych prostfedkd, jako svérek,
lisovacich krouZkd, a podobné probihajicich procesech vyroby a

zpracovani .

Podle wvynalezu se stanoveny dkol vyres{ pomoci

usporaddan{ podle =znéni ndroku 1 a rovndf pomoci zplsobu podle
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znéni podle naroku 14.

Navrh spodiva v tom, %e usporadani podle wvynadlezu ma
mechanicky Jdchytny orgén, predevdim svdrny nebho stladovaci
organ k uchyceni, sevfeni nebo stladovaci usporéddéni tdchytného
organu, kteryZto svédrny nebo stladovaci organ mé kledfova
ramena, kterd Jjsou pohénéna hydraulicky, pneumaticky nebo
elektromechanicky. Nastavitelné, respektive riditelné jsonu
drédha klesfovych ramen, wuraZena pfi svérném postupu, odstup
pfed svérnym postupem a po ukonéeni - svérného postupu mezi
svernymi celistmi a rovnéZ wuzaviraci mezera, rychlost svdrného
postupu a/nebo svdrna sila. Dale md uspoFadani prvni prostPfedky
k nastaveni, omezeni a/nebo méfeni wuraXenéd drahy, pripadnd
odstupu, ktery se nurazi, pripadné prekona pri ustaveni
dchytného orgénu a/nebo je nastavitelny na tchytném organu,
a druhé prostredky k nastaveni, omezeni a/nebo méreni alespod
jedné silové komponenty na dchytném organu, ktera¥*to silova
komponenta se vytveri pri urafeni, pripadné prfekonani dréhy na

dchytném orgdnu nebo pomoci dchytného organu.

Podle dalsi{ wvarianty provedeni je vytvoren alespon
jeden pohon a rovnéZ alespoll jeden kK pohonu pfipojeny organ
zpracovani pro ustaveni dchytnéeho orgénu, pridemi prvni
prostredky k nastaveni, omezeni a/nebo méFeni jsou pripojeny
k pohonu a/nebo orgdnu zpracovani tak, %e se na fdchytném orgdnu
p¥i procesu zpracovani urazi pripadné pfekond draha, respektive
odstup a/nebo se pohon prerusi, kdyZ se na dchytném organu

w

zmé¥ri, respektive eviduje stanovenad délka nebo odstup.

Dale se navrhuje, %e druhé prost¥edky k nastaveni,
omezeni a/nebo méFeni alespoh jednéd silové komponenty jsou
pripojeny k orgdnu zpracovéni a/nebo dchytnému orgénnu tak, ¥e
je méritelna alespon dGchytna, pripadné reakéni sila vznikajici

pri ustaveni na dchytném orgénu.
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V dalsim se navrhuje jednak ovlddad k rFizen a
kontrole prvniho prostredku pro Yizené provedeni procesu
zpracovéni a jednak dal$i ovladdad k omezeni maximalni hodnoty
silové komponenty wvznikajici p¥i procesu zpracovani. V dalZim
jsou stanovena usporadani k porovnani poZadovanych
a existujicich hodnot k porowvnani jednak poZadované hodnoty
predané na prvni prostfedek s délkou nebo odstupem efektivns

uraienym, respektive prekonanym nebo zméFenym na dchytném

organu a jednak silové komponenty skuteénd zmdfenéd na organu
Zpracovani pri ukoneni procesu zpracovani s prislusnou

poZadovanou hodnotou.

V ridicim, méFicim a zku3ebnim vuspoPadani se jednak
ridi a kontroluje proces zpracovani pomoci prFisludnd nastavend
hodnoty, pripadné poZadované hodnoty a jednak se eviduji
existujici hodnoty zméfené, pripadnd zjistédné bdhem nebo po
ukonfeni procesu zpracovani na organu zpracovani a porovnavaji
se s prislusSnymi poiadovanymi hodnotami, pFidem¥f prfi nesouhlasnu
existujicich hodnet s poZadovanymi hodnotami uwvnit¥ stanovenych
toleranc¢nich oblasti se pomoci =zobrazovacich organd, jako json
napriklad optické nebo akustické indikace a signaly, upozorfiuje

na ochylky.

Daldi prednostni wvarianty provedeni =z

vynédlezu jsouw charakterizovéany v zadvislyvch naroc

8]
jos ¢+

PredloZené usporadani je =zvlastd vhodné pro ustaveni,
sevieni a stlaceni svérek, svdrnych nebo lisovacich kroufk,
pti zhotoveni hadicovych nebo trubkovych spojeni, p¥i prfipojeni
hadic a trubek na napfiklad pripojovaci natrubek, pfi ustaveni
ochrannych méchl a podobnd a rovnd%Z pro wustaveni, pripadné

o

npevnén{ trubek, kabeld a hadic v motorech, strojich a podobns.

Dadle se navrhuje zplsob k V¢izenému a kontrolovanému
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ustaveni mechanického dchytného organu, pridem? pri ustaveni,
pripadné deformaci Gchytného organu se urazi, pripadn$
prekonaji definované dréahy zpracovani a/nebo se proces
zpracovani ukonéf, jestliZe se na dchytném orgadnu zmévri dr{ive
definovand délka nebo odstup. Dale se navrhuje mérit
Gchytném orgédnu silovou komponentu, kterda se vytvari bé&hem
procesu zpracovani .

Po ukondéeni akéniho procesu se méri jak skuteéné
uraZena draha, pfipadnd délka nebo odstup, tak i skutedné bdhem
procesu zpracovani vznikla silovd komponenta, kteréito hodnoty
5@ porovnaji S poZadovanymi hodnotami uvnityr jistych
toleranénich oblasti, pricemi pri nesouhlasu existujicich
hodnot s poZadovanymi hodnotami se zobrazuje postup Jjako

provedeny nedspésnd.

Prednostné se nastavi pfipadné eviduji jak poXadované
hodnoty tak i existujic{ hodnoty v elektronicksém Fidicim,
méricim a zkuSebnim usporadani, pomoci kteréhoZ usporadani se
jednak ridi proces zpracovan{ a jednak se provadi porovnani
poZzadovanéd a existujici hodnoty a dale jsou v uspotaddani
vytvoreny pamétové prvky, ve ktervch se mohou ulefit jak
poZadované hodnoty tak 1 existujici hodnoty pro proces
zpracovani, aby se pozdéji mohl proces zpracovani prezkoudet,

pripadné wyvolat.

Prehled obrazkd na vvkresech

Vynalez je prikltadng bliZe objasnén za pomoci

priloZenveh vykresd.

Ma wvykresech znazornuje:

zenému a kontrolovanému

-

obr. 1 schématicky usporadani &k ¥
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provedeni procesu zpracovani pro ustaveni trubkové

svérky,

obr. 2 schématicky zobrazenou stladovaci klesdtinu pro

ustaveni trubkové svérky,

obr. 8 Organ Zpracovani, respektive kledtinové Celisti

stladovaci klestiny z obr. 2,

obr. 3a

ay 3d schématicky znazornény proces zZpracovani, respektive
schématické zndzorndni zakladni mySlenky vynélezu,

obr. 4 ridici, mérici a =zkuS$ebni wusporadani pro Yizené a
provérované provedeni stladovaciho procesu,

obr. 5 ve formé diagramu postup stladovani a sevreni pomoci

r
klestinové Eelisti zndzorndné na obr. 1 a¥ 3.

Priklady provedeni vynéalezu

Obr. ! schématicky zndzorfuje uspofddani pro ¥izené
ustaveni svérného prstence, napriklad pri ustaveni hadice =z
plastické hmoty nebo gumy na pripojovacim natrubku, nebo pro
vyrobu trubkovych nebo hadicovych spojeni, napriklad v

hydraulickych zari{izenich nebo u automobil.

Na ridicim, méricim a zkuSebnim vusporadani | jsou

nastavitelné a provéritelné rdzné parametry zpracovani, které

isou podstatné pri ustaveni svérky 33, aby se mohlo
v poZadovaneé kvalité proveozné bezpedné zhotovit spojeni
hadice-nadtrubek, respektive hadice—~trubka. Na usporadani 1 json

predevdim nastavitelné rQzné délky, pripadnéd hodnoty 3 odstupd,

napriklad k umoZnéni pfekonani drdhy bdhem zpracovani nebo k
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umoznéni stanoveni délky, pripadnd odstupu na svérce 33. Déale

zahrnuje wusporadani 1 wmoZfnosti nastaveni hodnot 5 tolerance,

LAY

uvnit? které se miZe ménit draha, pripadnd délka nebo odstup.

Na displeji 9 se zndzorfuje skutelné urafend dréaha, pripadné

zméFend délka nebo odstup, na zakladéd tohoto zndédzorndni se na
daldim indikatoru 7. napfiklad vizualnd, =znazoriuje, zda byla

uvnit¥ hodnot B tolerance dosaZfena pri procesu zpracovani

nastavend poZadovand hodnota 3. Indikdtory 7 tak mohou mit
tervené a zelené lampy, pridemfZ v pozitivnim pPipadd sviti
zelend a v negativnim pfipadé C&Eervena. SamozFejmé mohou byt
také vytvoreny akustické signdly, aby bylo ihned patrné, zda
byla dosaZena poZadovand hodnota 3.

Dale sestdvd =z rdznych nastavovacich knoflikd 11,
pomoci kterych se mohou nastavit podminky zpracovani{. Tak se
mohou nastavovacimi knofliky 11 wvolit rychleost zpracovani,

rychlost zpétného chodu a podobné.

Dale je wytvoren wstup 13 k nastaveni poZadované
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hodnoty sily sevfeni, docilené na svérném krouZfku, pripadné
reakce pri procesu zpracovani. Opét je stanovena velikost 15
tolerance a rovndzZ ukazatel 17, na némf se zndzorhuje, zda
hodnota zmé¥ena na svérném krouZku a znédzornénad na dalsim

displeji 19 souhlasi s poZadovanou hodnotou nastavenou na

Pomoci elektrického wvedeni 25 a rovné%Z pneumatického

ridiciho vedeni 27 se usporadanim 1 ?Pidi svérnd klestina 29,
kterd méd na své predni strané dvé kledtové Eelisti, respektive
dvé kledtova ramena 31 Kk provedeni postupu zpracovani,

respektive ustaveni svérky 33 pro upevnéni hadice 37 na trubce,

respektive nédtrubku 39.

Na obr. 2 Je svérna klestina 29 znézorndna ve

zvdtdenédm méritku, pridem? napriklad na zadni stranéd této

svérné klestiny 29 miZze byt vytvoren uvoliovaci knoflik 26

-

sevieni, respektive stlacdeni. Samozfejmé uvolnédni,

Pl

k uvolnéni
pripadné provedeni sevieni nebo stladeni se miie provést

1, nebo ale také miie

odpovidajicim Fizenim na usporadani
nastat uvolnéni automaticky periodicky, zejména tehdy, kdyi se
jedna o automatizovany, respektive robotizovany pracovni

postup.

¥V predni{ oblasti 30 svérné klestiny 29 je umistén
jeden nezndzornény nebo vice neznazornénych tlakovych pistd,
pripadné tlakovych valci, jak jsou vseobecné znamé pro chod
svérné klestiny 29 ze stavua techniky. Pomoci tohoto pistu nebo

valce se oviada podélné posuvné svérny klin 32, ktery pri

pohybu dopredu pohybuje navzajem dvéma valedky 38, které
zpGsobuji spojeni nebo opdtowvny pohyb od sebe obou klesfovych
ramen 1. Tato kledtovd ramena 31 jsou ustavena v pracowvni

hlavé 40 pomoci Cepd 42.
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Na obr. 3 je znazornéna pracovni hlava 40 ve zvét3eném
méritku a v rozebraném stavu, pridemZ podélny svdrny klin 32 je

znazornén vycénivajici =z predni oblasti 30 svdrné kledtiny 29.
Aby se po provedeném pohybu dopredu podélného svdrného klinu 32
tento klin 32 wratil opét zpét do predni oblasti 30, je

vytvorena distanéni vlioika 36 a na distanéni vioZku 386

dosedajici vratna pruZina 34.

Pohybem dopfedu klinu 32 se spolu pohybuji oba valedky
38 a tim i klesftova ramena 31, kterd jsou, jak jiZ bylo

zndzornéno na obr. 2, ustavena na vadlkach, pripadnd depech 42.

Na obr. 3a aZ 3d je schématicky zndzornén pracovni
proces podle vynalezu.

Obr. 3a pritom zndzorhuje obé kledfovd ramena 31 ve
vychozi poloze, to znamend v odstupu o hodnotu a. Manipulaci se
svérnou kledtinou 23 se pohybuji obé klesfovd ramena spoleénd,
jak je zndzornéno na obr. 4b. Pomoci Fidiciho, mériciho a
zkudSebniho usporadani 1 se zada, %e se po zpracowvani svérného

krouZku obé kledfovd ramena 31 spoltecné pohybuji a¥ do
koncového odstupu b. MiZie se ale také zadat drédha urafena obéma
kleStovymi rameny 31, to znamend hodnota a-b.

Stlactovanim napriklad oblasti 35 uchsa svérného
kotouce, respektive svérky 33 se zalomenim, jak je znazornéneo
na obr. 3¢ se vytvo¥i svérnd sila, respektive reakce K1, ktera

plisobi na obé klesfovd ramena 31. Ve vychozim stavu, jaky je

Zznazornén na obr. 3c, je reakce K1, kterd pdsobi oblasti 35

ucha na obé obé klesStovad ramena 31, prakticky rovna nule.

Stlatenim obou svérnych ramen 31 se oblast 35 ucha
deformuje, respektive se stladéi svédrka 33 se zalomenim tak, Ze

se upewvni hadice na natrubku. Timto stlacenim oblasti 35 ucha




vznikd reakce K3 po stladeni, kterd vznikd jednak deformaci
a jednak zejména svérnym déinkem svérky 33 na wvnéjsi povrch

nezndzornéné hadice. Pritom je podstatné, %e obd svérnd ramens

31 se pohybuji spoleénd, aZ je jejich odstup b, ktery byl

stanoven Fidicim, méFficim a zkudebnim usporadénim 1. Doplhkovs

se méFi reakce K3 po stladeni a porovnavad se s pofadowvanou

hodnotou udanou v usporadani 1. JestliZe hodnota odstupu D

(respektive a-b) a hodnota reakce K3 po stladeni souhlasi

uvnit? oblasti hodnot 5 tolerance, respektive velikosti 15
tolerance s poZadovanou hodnotou 3 odstupd, respektive
s pofadovanou hodnotou na wvstupu 13, byl stladovaci, respektive
svérny postup proveden dspésné. Jinymi slovy vychdzi se z toho,
Ze hadice wumisténd napriklad na ndtrubku nebo trubce byla
ustavena, respektive stladenas bezvadné, podle stanovenych
kvalitativnich norem. Toto pfirozend stdle wvyZaduje, aby také
pouzité trubky, respektive nadtrubky a hadice byly zhotoveny
podle poZadovanych kvalitativnich norem, to znamend, Ze jak
material tak i rozméry spojovanych, respektive stladovanych

souctasti odpovidaji jistym poZadavkdm.

Dale je mozneé existujic{ hodnoty zméFené pri
stlaCovani, respektive sevreni, jakoZ také poiadovand hodnoty,
na kterych postup spoéiva, ulofit a prifadit provedenému
postupu. Tak je moZné také pozdéji stanovit, zda sevieni nebo

stla¢eni bylo provedeno bezvadné. Vyhodnéd samozFfeimd je, kdy%

se eventudlné chybnd provedenéd stlacdeni. pripadné sevreni
neodkladné hlasi, respektive se vizualné nebo akusticky
cznamuje, aby se takovéto nedostateéné spoije, respektive
sevrent nebo stladeni neodkladné odstranily z  wvyrobniho
postupu.

Na obr. 4 je znazornéno wve zvétSenédm méritku PFidiei,

kontrolni usporadani podle obr. 1, to znamena, %e json

3
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patrné rdzné nastavovaci knofliky a ukazatele. Tak se

™
<
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napfiklad miie w poZadované hodnoty 3 odstup® nastavit odstup

b, vychozi poloha svérnych ramen 31, stanovena pomoci hodnoty

a, JjakoZ také doplikovd tak zvand poloha uchyceni, ve které je
jiz napriklad na obr. 3¢ znédzornénad oblast 35 ucha, znazornéni
na obr. 3¢, uchycena. Tato poloha uchyceni je dlleXitd zejména
pri robotizované préaci, kdy rameno robota majici svérnou
kledtinu 29 nejprve uchopi ze zdsoby v oblasti 35 ucha svérku
33, otodenim ramene robota touto svérkou 33 pohybuje a natéahne
ji  na trubku, pripadné hadici, kterd se op&t natahne na
nadtrubek nebo dalsi trubku, nade?f se nasledné& automaticky
provede postup podle wvynalerxu k ustaveni svérného krouZku.
Nasledné se vrameno robota znovu automaticky ota¢i k provedeni

dalsiho pracovniho postupu.

Pro wv3echny t¥i nastavenéd poZadované hodnoty jsou
nastavitelnéd prislusné hodnoty 5§ tolerance, respektive velikost

5 tolerance, respektive

15 tolerance. Vedle nastaveni hodnoty
velikosti 15 tolerance je wytvoren indikator 7, ktery ukazuje,
zda je dodrZena poZadovand hodnota. Na dispeji 9
hodnota zmérend na svérném krouzku, respektive svérce. U
nastavovacich knoflikd 11 se mife nastavit rychlost stladeni,
to znamend rychlost, kterou se pohybuje svérny klin 32 dopredu
k manipulaci se svérnymi rameny 31. V navaznosti na to je také

vytvoreno nastaveni, pomoci kterého je moZné znovu otevPeni,

respektive zataZeni zpét svdrného klinu 32.

Jak je jiZ objasnéno na obr. 1, mohou se zadat

adované hodnoty pro docilovanou, respektive nastavenou silu,

0
emZ se miZe nastavit docilovand sila sevieni, jakoX taks

k=
s
e

ks ]
~5¢
T3¢

maximalné béhem postupu svirani poufivana sila stlacdeni. Znovu
se nastavi tolerance a rovndZ se pomoci ukazatele 17 zjidfuje,
wuji

zda existujici hodnota odpovida poZadovand hodnoté. Exist ci

hodnota se opét znazorfuje na dispeji 19.
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Dale zahrnuje usporadani 1 dal3i nastavovaci knofliky
21, pomoci ktergch se mlZe nastavit druh chodu, to znamena, zda
ma napfiklad byt u montédfe wvlioZen pFerudovaci mezikrok, nebo
zda provadi svédrnd kliesdtina 29 pohyb primo od hodnoty a do

koncového odstupu b.

Dalsi ukazatel 23 u

azuje, zda byl cely postup

k
sevreni{, respektive stladeni{ dspésny.

Na zadni strand usporadani je wvytvorena zasuvka

pomoci{ které se mohou pripojit tlakové potrubi 25 a Fidied

vedeni 27. Zasuvka 24 a odpovidajici zéstréka mohou byt
kédovany, takZe pri stanovenych poZadovanych hodnotéach se mé¥e
do usporadani 1 zastrdit jen svérnd kledtina 29 souhlasici

s témito poZadovanymi hodnotami.

=

Na obr. 5 je znazornéno sevreni, respektive stladeni

zndzoriuje drédhu svédrnych

ve formé diagramu, pricemi &ara
ramen 31 béhem montaZe a daldi ¢&ara 53 svérnou silu. V oblasti

P nastéavd sevien{, respektive stlaceni oblasti 235 ucha, jak je

Zznazornéno na obr. 3c a 3d. Pritom obé svérna ramena 31 urazi

égrnych ramen 31

drahu znazornénou na obr. 5, a%Z oba vrcholy sv
ma ji vzddlenost 2,5 mm. Potom se proces prerusi, pricemi
soucasné se rovnéZ v této oblasti P méfi méF{ komponenty sily.

tom se zretelné ukazuje, Ze pri sevreni nastava mirné
zpofdéni narGstu sily, to zZnamend pri dosaZeni vzdalenosti 2.5
mm  jesté neni{ dosaZena koneénd svérnd sila. Na zavér &ini
svérnd sila napriklad 1,0 kN, ktera se potom v usporadani |1
porovna s prislusnou poZadovanou hodnotou. JestliZe obé hodnoty
uvnityr pofadované tolerance souhlasi, vyhodnot{ se montaZni

postup jako dspésné ukondeny.

ddani 1 znazornénych na obr. 1 a2 5 se jednd u

=<

U uspo
st

svérnych a ladovacich nastrojd samozfeimd Jjen o priklady.




Eteré maji slouZit k bliZ8imu objasnéni predloZeného vynalezu.
V zasadé jde 0o jakgkoliv typ mechanickych prostfedkd k
uchyceni, respektive upevnéni, pricems podle vynalezn

1, jsou zvlasté

definovana zarizeni, respektive usporadani

vhodnd pro uastaveni svérek, svédrnych krouZkd, lisovacich
krouzkd, kabelovych spojek a podobnéd. V této souvislosti se

mezi jinymi odkazuje na svérky, popsané naprfiklad v EP 570 742,
EP 591 648, EP 503 6039, CH 561 383, CH 555 026, CH 669 642 a CH
877 010. Svérky s ofkem a svérky bez ocka jsou kromd toho znamé
z Yady dalsich patentovych spis@. Ve vztahu na lisovaci kroulky

se mexzi jinym odkazuje na CH 679 945 a rovnéZ na EP 543 338.

591 648.

Pomoci shora uvedeného wvynalezu je mo%né kontrolované
3 regulované ustaveni, sevreni a stlacdeni nékterych

uchycovacich a upeviovacich prost¥edkd, pricem? pohon mife byt

vytvoren jak pneumaticky a hydraulicky tak také
elektromagneticky. Z hlediska mérici techniky, senzoriky
a elektronického rizeni se doplakové uvadi, ze se jedna

0 obvyklou techniku a znamé znalosti, které se dale na tomto

miste nerozvadi.

Na =zavér je jesté prikladnéd objasndna ¢innost svdrné

klestiny s ockem, kterd midZe byt pouZikta v souvislosti se

svérnou klesdtinou znazornénou na obr. 1 af 4.

Stojata elektropnenumaticka klestina odpovidajici
gvérné kledtiné 29. kterd je =znazornéna na obr. 1, je opat¥ena
senzorikou a rovnésZ ridici a vyvhodnocowvaci elektronikon
k umoZnén!i nastavitelnédho regulovani fyzikalnich velidin svédrné

polohy, pohybu k sevieni a rovneéf sily.
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Evidované fyzikdlni wvelidiny se mohou porovnavat s
nastavenymi hodnotami na ukazatelich (obr. 1, obr. 4) a na

zadkladé porovnéni se mohou odvodit vystupni informace.

Napriklad stojatad pneumaticka klestina sestava =z
kaskadovité requlace s vice prioritni regulaci drdhy a regulac{
sily. Regulace sily kleditny je provedena neprimo na =zaklads
regulace tlaku, nebot sila klesitny = wvstupni tlak x plocha

valce.

Ve wvychozim stavu, ktery je zobrazen na obr. 3a, mife
otvor kledtiny zaujimat pomoci obvodu regulace drahy jakoukoliwv
libovolnou velikost. Optimaini stav se obdriI{ tehdy, kdyZ je
otvor kledtiny vétsdi neZ oblast 35 ucha svérky 33. 2 této
polohy se mohou volit dva druhy chodu ke stlafeni oblasti 35

ucha.

1. Stlacdeni do polohy stlaleni nastavenou silou stladeni. Po
uvolnéni se pohybuje klestina podle =zvolené rychlosti ze

své otevrené polohy do stladené polohy.

Obvod regulace sily kontroluje v kaZdém okamZiku prdbdh
sily a zabrahuje prekrodeni maximalni sily. JestliZe se
dosdahne maximdlni sila, tak se bud touto siloun dale

stladuje, aZ se docili nastavend draha, nebo, co¥ je také

moiné, z0stava kledtina ve své  npoloze. Jestlife se
nedosahne zadana sila, konci klestina wve stladovaci
poloze.

2.1 Zastaveni pri uchyceni svérky s uchem nastavitelnou
uchycovaci silou.

2.2 Stiladend na polohu stladeni nastavitelnou stladovaci
silou. Po spusténi na hodnotu & se kledtina uzavie podle
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své zadané rychlosti z oteviené polohy do polohy uchyceni.

Tato poloha uchyceni nemd stanovenou velikost, nybrZ se
docili pFi dosaZeni dchytné sily, Kktera musi byt takovs
ucho, aniZ ho deformuje.

.

Daldi spusténi uzavird Kklestinu podle jeji rvchlosti b4

polohy ucyceni do koncového odstupu b.

Obvod regulace sily kontroluje v kaZdém okamfiku prdbéh
sily a zabranhuje prekrodeni maximdlni si{ly. Jestlife se
dosdhne maximalni sila, tak se bud touto silonu dale

stladuje, aZ se docili nastavend dréha, nebo, co? je také

moiné, z0stdvéd kledtina ve své poloze. Jestlife se
nedosdhne zadand sila, koncéi klestina wve stladovaci
poloze.

ODptimalni stlafeni se docili tehdy, kdy? ucho docililo
za pouZiti definované stladovaci sily stladovaci polohu

odpovidajici datovému listu.

K prezkouseni téchto hodnot jsou stanoveny kontroly

tolerance a ¢asu, kterée vydavaiji pri dodrfeni zadanych

ddajd signdl "o.k.", pri prekrodeni zadanych ddajd signal
"neni o.k.". Fyzikdlni wvelidiny drahy a sily se w
prirezovych mistech zndzorfhujli na dispeji 9, 19 taks

numericky.
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Usporadani k upewvnéni, respektive stlaéeni upevihovaciho
organu, jako svérka, kabelovd spojka nebo lisovaci krouZek.
vyznalujici se tim, %e md

-~ svdrny nebo stladovaci orgadn Kk uchyceni a sevfeni nebo
stladovaci usporadani JGchytnédho organu, jako ‘svérky,
kabelové spojky nebo lisovaciho krouzku, ktery ma
klesSftova ramena (31), kterd jsou pohanéna hydraulicky,
pneumaticky nebo elektromechanicky, pridemz draha
kiestovygch ramen (31), uraZend pri svérnédm postupu,
odstup pred svérnym postupem a po vukondéeni svérného
postupu mezi kledfovymi rameny (31) a rovnéi uzaviraci
mezera, rychlost svérného postupu a/nebo svérna sila jsou
nastavitelné, respektive riditelné,

- prvni prostfedky k nastaveni, omezeni a/nebo mdFeni pti
svérném postupu wurafené drahy, pripadné odstupu pri
svrném odstupu,

~ druhé prostredky k nastaveni, omezeni a/nebo méreni
alespol svérné sily na svérném nebo stladovacim orgéanu,
ktera wvznika pri urafeni, pripadné prekonani drdahy na
Gehytném orgdnu nebo pomoci Gchytného organu.

Usporadani podle néaroku 1, wvyznadujici se tim, e je

vytvoFfen alespoll jeden pohon, ktery je pripojen ke svérnému

nebo stlafovacimu organu pro ustaveni dchytného orgéanu,
pridemf prvni prostredky k nastaveni, omezeni a/nebo méfeni
jsou pripejeny k pohonu a/nebo svérnému nebo stladovacimu
organu pro prekondni drahy, respektive odstupu na dchytném
organu pri procesu zpracovani a/nebo mid Gchytny orgdn po

nkonédeni{ procesu zpracovani délku nebho odstup.

Usporadani podle jednoho z narokd 1 nebo 2, wyznalujici se

tim, e druhé prostredky k nastaveni, omezeni a/nebo méreni
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alesponi jedné silovéd komponenty Jjsou pripojeny ke svérnému
nebo stladovacimu orgéanu a/nebo Gchytnému organu, pridem?
na dchytném orgénu je méritelnd alespol dchytnd sila

wvznikajici pri ustaveni.

Usporadani podle jednoho z narokd 2 nebo 3, vyznadujici se
tim, Ze pohon je hydraulicky, pneumaticky nebo
elektromotoricky.

- .

Usporadéni podle jednoho z narok@ 1 az 4, vyznadujici se
tim, Ze jsou wytvoreny alespol jeden ovlddad k ¥Fizeni
prvnich prostfedkd pro Fizené provedeni procesu zpracovani
ve vztahu k prekonané dréze, nebo ve vztahu k délce nebo
odstupu, vytvorenych na dGchytném organu, a alespon jedno
porovnavaci usporadani pofadovanych a existujicich velidin
k porovnani alespol jedné silové Kkomponenty vznikajici a
zméFené pri  procesu zpracowvani na dchytném orgdnu s

poZzadovanou hodnotou.

Usporadani podle jednoho z néarokd 1 az 5, vyznadujici se
tim, Ze Jsou wvytvoreny dalsi ovladad k ohranideni silové
komponenty wvznikajici pri procesu zpracovani maximalni
hodnotou a dals{ porovnavaci usporddani pofadovanych a
existujicich velid¢in k porovnani drahy zméfenéd pri dosaifeni
maximadlni hodnoty silové Kkomponenty po ukondeni procesu
Zpracovani, respektive délky, nebo odstupu s poZadovanou

hodnotou.

Usporadani podle jednoho z ndarokd 5 nebo 6, wvyznadujici se

tim, Ze je wvytvoreno ridici, méfici a zkudebni usporadani
pro vizeni procesu zpracovani na dchytném organu a po
wkonéeni procesu zpracovani k evidenci drahy zmérend na
Hehytném organu, pripadné délky nebo odstupu komponenty

s{ly, pro porowvnani evidovanych hodnot s prislusnymi
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pozadovanymi hodnotami a nasledné zndzorndni, zda je

dchytny organ usporadan podle poZadovanych hodnot.

Usporadani podle naroku 7, vyznacujici diei,

—

se tim, %e ¥
mérici a zkuSebni wusporadani je opatfeno numerickymi,
tickymi a/nebo akustickymi ukazateli ke zndzornéni

enych a evidovanych hodnot a/nebo ke znazornéni

D""‘

viek od poZadovanych hodnot.

Usporadani podle jednoho z narok® 7 nebo 8, vyznadujici se

v v o

R méric a zkusebni usporadani je

—
s,

tim, Ze ridic
elektronické a je opatfeno pamdti a/nebo je k paméti
pripojeno k uloZeni evidovanych a pri opakovanych procesech
zpracovani zmérenych hodnot a rovnéZ pripadné prisludnych

poZzadevanych hodnot.

Usporadani podle jednoho z narokG 1 az 10, vyznadujici se
tim, Ze mad alespon jedno mérici za¥rizeni k méreni reakce
svérky, lisovaciho krouZku nebo kabelové spojky, pGsobici
pFi provadéni nebo po ukondeni svérného nebo stladovaciho

v

procesu na kledtovad ramena (31).
i podle Jjednoho z narokd 1 az 10, wvyznacdujici se
tim, e stlacovaci{ orgédn ma Kkruhové usporadané stlacovaci
dalisti, které jsou uloZeny pohyblivé v radidlnim smdru, a
ve wvychozi poloze ma kruh tvoreny prednimi stranami

prdmér neZ kruh ve stladend

sy

stladovacich delisti véts

d‘.
—

poloze stlatovacich Celisti, pricd¢emz radialni pohyb

~

pri stladovani a/nebo

—

jednotlivych stlacovacich cCelist
prémér kruhu wve vychozi poloze a pr&mér kruhu ve stlacené

poloze jsou nastavitelné, respektive Fizeny.

Usporadani podie Jjednoho z narokd@ 1 a%¥ 11, wvyznaéujici se

tim, e v usporadani a/nebo na stlaovacim organu je
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vytvoFfeno alespoll jedno dalsi mérici zarizeni k méFeni,

pripadné nastaveni sily plsobici pfi provéddéni nebo po
ukondéeni stlacdovaciho procesu od svérného, respektive
lisovaciho krouiku proti kledfovym ramenGm (31).

Pouiti usporadani podle jednoho z narokd 1 aZ 12 pro

.

ustaveni, sevPfeni nebo stlafeni svérek, svérnych nebo
lisovacich krouikd, pri zhotoveni hadicowvych nebo
trubkovych spojeni, pri pripojeni hadic a trubek na
pripojovaci natrubek, pPFi wustaveni. ochrannych méchld a
rovné¥ pro ustaveni, pripadnd upevnéni trubek, kabeld a

hadic v motorech a strojich.

Zplsob k Fizenému a Kkontrolovanému wustaveni mechanického
upeviovaciho orgédnu pomoci usporadani (1) podle jednoho =z
narokd 1 a¥ 12, vyznadujici se tim, Ze se pri ustaveni,
p¥ipadné deformaci Gchytného orgédnu prekonaji definované
drahy zpracovani a/nebo se proces zpracovani ukondéi, kdyZ
se na nchytném orgédnu zmdér{ drive definovanad délka nebo
odstup, pridemZ se méri na dchytném orgadnu silova

komponenta, kterd se vytvari béhem procesu zpracovani.

ZpGsob podle naroku 14, vyznacujici se tim, e se proces
zpracovani omez{ tim, ¥ e komponenta sily zmérena na
dehytném organu nesmi prekrodit maximdlni hodnotu, pridemi

se po ukonéeni{ procesu porovna prekonand dréha, pripadné
délka neho odstup a rovnédi silovd komponenta zmérend na
dchytném organu s pofadovanowu hodnotou a na ukazatelid S8
znazorni, zda zmérend hodnota wuvnit? stanovené tolerandéni

oblasti souhlasi s prFislusSnymi poZadovanymi hodnotami.
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