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V telesdch na dvojitom vertikdlnom do-
praviniku st vedené noside siborov. Nad
dopravnikom st z troch strdn uloZené pre-
kladacie mechanizmy s chdpadlami a regulé-
torom podtlaku vzduchu, Palety si poloZe-
né na vidlicovych zdvihdkoch so zakladaci-
mi stolmi. Na kolajovych drdhach je posta-
veny zavéZacl vozik. Medzi etdZami lisu st
uchytené odtlacacie palce spojené s vodia-
cimi tyfami. Zabudovany elektronicky ria-
diaci systém vychddza z bloku predvolby
reZimu spojeného s jednotkou algoritmu ria-
denia, ktord je napojend na blok riadenia
prekladacich mechanizmov, blok riadenia
zakladacich stolov a blok riadenia nosica
stiborov, na ktoré st napojené ostatné blo-
ky snimafov a akéné leny.
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Vynélez rie§i manipula&né zariadenie pre
lisovanie dyhovych sdborov a inych tvaro-
vateInych materidlov.

Doteraz zndme zariadenie na lisovanie
dyhovych siiborov, pripadne inych tvarova-
telnych materidlov, pracuji bud s runou
obsluhou skladania, zastvania, ako ja vy-
berania vyliskov z lisu, alebo ako mecha-
nizované uzly, napriklad podla AO CSSR
€. 218078 je chrédnené zariadenie na zasu-
vanie dyhovych stborov do lisu a vysivanie
hotovych vyliskov z lisu, v AO CSSR &islo
218 079 je popisané zariadenie na plnenie
dyhovych stborov do kaziet a AQO CSSR &.
242 409 je vyrieSené manipula&né zariadenie
na skladanie dyhovych stiborov.

Nevyhodou lisovacich zariadeni s ru&nou
obsluhou je psychicky a fyzicky naméhavé
prédca v zdraviu Skodlivom prostredi. U me-
chanizovanych spfsobov je konStrukcia za-
riadeni zloZit4, s vysokym pottom pohybuji-
cich sa d&asti, s negativhym dopadom na
prevddkovi spolahlivost a ocbmedzené moz-
nosti vyuZitia.

Popisané nevyhody si€asného stavu od-
strafiuje manipula&né zariadenie pre lisova-
nie dyhovych siborov a inych tvarovatel-
nych materidlov podla vynédlezu, ktorého
podstata spofiva v tom, Ze v.telesdch v
miestach &lankov retazi na dvojitom verti-
kélnom dopravniku s vratnym stubeZnym po-
‘hybom si vedené nosife siborov, pri¢om
hnané kold dopravnika sii uspdsobené ako
vodiace kladky, nad dopravnikom z troch
strdn sui uchytené pékové prekladacie me-
chanizmy s viazanym pohybom chépadiel s
prisavkami, reguldtorom podtiaku vzduchu,
na vidlicovych zdvih&koch vybavenych za-
kladacimi stolmi, na posuvni spredu a po
strandch zariadenia sd poloZené palety, na
hornej kolajovej drdhe a dolnej kolajowvej
dréhe je postaveny zavéZaci vozik v jeho
strede s jednou vodiacou kladkou a poho-
nom a po jeho strandch s undSacimi Zlabmi,
do ktorych zapadaji pdtky vodiacich tyé¢i,
na ktorych druhom konci st uchytené od-
tladacie palce umiestnené medzi etdZami li-
su, pred kaZdou etdZou na vstupnej strane
zhora ototne uloZend plochd zardZka a na
vystupe sii po oboch strandch uchytené
pevné zardzky, pri¢om zabudovany elektro-
nicky riadiaci systém wvyché&dza z bloku
predvolby reZimu, ktor¢ je spojeny s jed-
notkou algoritmu riadenia, prepojenou na
blok riadenia prekladacich mechanizmov,
ktory je napojeny na prekladacie mechaniz-
my a na akény ¢&len reguldtoru podtlaku
vzduchu, pri¢om do bloku riadenia prekla-
dacich mechanizmov je pripojeny blok suni-
maca polohy prekladacich mechanizmov,
jednotka algoritmu je pripojenéa k bloku ria-
denia zakladacich stolov, ku ktorému st pri-
pojené blok snimaéa polohy zakladacich sto-
lov, a ak&ny €len zakladacich stolov, k jed-
notke algoritmu riadenia je pripojeny blok
riadenia nosifa stborov, ku ktorému si pri-
pojené blok snimada polohy lisu, akény
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¢len zavé&Zaciehe vozika, snimaf stavu lisu
a napojeny nosig siborov.

Vyhodou manipulaéného zariadenia je
zjednodu$enie konStrukcie skladania mate-
ridlu do stborov, priame zastivanie stiborov
nosiémi do lisu, zrychlend manipuldcia s
materidlom. Vy33im d&inkom wvyndlezu je
moznost lisovania aj tvarove hlbSich vylis-
kov, vy88ia Groveli riadenia procesu lisova-
nia stiborov a vylifenie priamej obsluhy.

Priklad manipulaéného zariadenia podla
vyndlezu je znézorneny na pripojenych vy-
kresoch, kde obr. 1 predstavuje celkovy po-
hlad usporiadania mechanickej &asti, na
obr, 2 je blokovd schéma riadiaceho systé-
mu manipulaéného zariadenia.

V telesdch 1 v miestach ¢ldnkov retazi 2
na dvojitom vertikdlnom dopravniku 3 s
vratnym pohybom si uloZené a vedené ty-
Cami 4 nosife 5 stborov. Na nosnej kon-
Strukcii nad dopravaikom z troch stran sd
uchytené pakové prekladacie mechanizmy 6
s viazanym pohybom chédpadiel 7 s prisav-
kami a reguldtorom 8 podtlaku vzduchu. V
dosahu ramien prekladacich mechanizmov 6
z vonkajSej strany na vidlicovych zdvihé-
koch 9 so zakladacimi stolmi 10 na posuvni
11 spredu a po stranédch si poloZené pale-
ty 12. V priestore nosnej kon$trukcie je na
hornej kolajovej drdhe 13 a dolnej kolajo-
vej drdhe 14 a na dolnej kladke 15 a hornej
kladke 18 uloZeny zavdZaci vozik 17 v stre-
de s vodiacou kladkou 18 a pohonom 19 po
strandch s unéSacimi Zlabmi 20, do ktorych
zapadaju pitky 21 vodiacich ty¢i 4, na ich
druhom konci stt uchytené odtlatacie palce
22 polohove umiestnené v priestore medzi
etdZami 23 lisu. Pred kaZdou etdZou 23 na

-vstupnej strane zhora je otofne uloZend za-

réika 24, na vystupe po oboch strandch si
uchytené pevné zardZky 25 odtlafacich pal-
cov 22. Za lisom je odoberaci dopravinik 26
vyliskov.

Cinnost popisanych mechanizmov v &ase
a priestore riadi elektronick¢y systém. Po-
Zadovany reZim je zadany do bloku 28 pred-
volby reZimu a zavedeny do jednotky 38
algoritmu riadenia, ktory je prepojeny s
blokom 32 riadenia prekladacich mechaniz-
mov s blokom 33 riadenia zakladacich sto-
lov a s blokom 34 riadenia nosi€ov. stiborov.
Blok 32 riadenia prekladacich mechaniz-
mov je prepojeny s biokom 29 snimada po-
lohy prekladacich mechanizmov a s ak&ny-
mi &lenmi 36 reguldtora podtlaku vzduchu.
Blok 33 riadenia zakladacich stolov 10 je
prepojeny s blokmi 30 snimaéov polohy a
s akénymi ¢lenmi 39 zakladacich stolov.
Blok 34 riadenia nosita siborov je spojeny
s blokmi 31 snimaéov polohy lisu, snima-
dom 35 stavu lisu a s akénym &lenom 37
zavaZacieho vozika.

Pripraveny materidl na paletdch 12 je z
medziskladu dovezeny manipulat¢nym wvozi-
kom na zakladacie stoly 10, §tartovacim im-
pulzom st uvedené do d&innosti wvidlicové
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zdvihdky 9, ktoré zdvihnd paletu 12 s ma-
teridlom do pracovnej poiohy, kde sa za-
stavia. Na zdklade programu v jednotke 34
algoritmu riadenia st uvedené do &innosti
pakové prekladacie mechanizmy 8, kioré
pomocou chépadiel 7 s prisavkami koordi-
novanymi pohybmi prekladaji jednotlivé
kusy materidlu z paliet 12 na nosi¢ 5 si-
borov. Po jeho naplneni je uvedeny do €in-
nosti dvojity vertikdlny dopravnik 3, ktory
posunie nosi¢ 5 siiborov z hornej polohy o
jednu etdZ 23 lisu niZ3ie. Takto sa cyklus
ukladania podla programu opakuje, aZ je
naplneny pocet nosifov 5 stborov, zavisly
od poftu etdZi 23 lisu. Po naplneni posled-
ného nosida 5 stborov sa uvedie do ¢innos-
ti zavéZaci vozik 17, ktory pomocou unéSa-
cich Zlabov 20, pOsobenim sily na pédtky 21
a vodiace tyfe 4 zasunie zloZené stibory na
nositoch 5 suborov do otvoreného lisu, pri-
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¢om slklopené odtlafacie palce 22 vytladaja
z lisu vylisovaué dielce aZ na odoberaci
dopravnik 28, v koncovej polohe pomocou
pevnych zardZok 25 sa odklopia a uvedd
do Cinnosti odoberaci dopravnik 26 a plo-
chi zarazku 24, ktora drZi stbory materi-
Iu v lise a7 do névratu zavaZacieho vozika
17 s nosiémi 5 stborov do vychodzej polo-
hy, kedy sa plochd zardZka 24 preklopi do
vodorovnej polohy a uvedie do ¢innosti dvo-
jity vertikdlny dopravnik 3, ktory vréti no-
site 5 suborov do zdkladnej polohy pre dal-
Sie plnenie.

Manipulaéné zariadenie pre lisovanie dy-
hovych stborov podla vyndlezu sa vyuZije
v technolégii vyroby tvarovanych preglejo-
vanych dielcov vo vyrobe néabytku, ako aj
inych technoldgiach, kde vysledkom vyroby
je plo3ny vylisok z jednej a viacero vrstiev.

PREDMET VYNALEZU

Manipulaéné zariadenie pre lisovanie dy-
hovych siborov a inych tvarovatelnych ma-
teridlov. sa vyznacuje tym, Ze v telesach (1)
v miestach &¢lankov retazi (2} na dvojitom
vertikdlnom dopravniku (3] s vratnym si-
beZnym pohybom st uvedené nosie (5) si-
borov, pritom hnané kold dopravnika su
uspdsobené ako vodiace kladky (27), nad
dopravnikom z troch strén st uchytené pé-
kové prekladacie mechanizmy (6) s viaza-
nym pohybom chéapadiel (7) s prisavkami,
regulatorom (8) podtlaku vzduchu, na vid-
licovych zdvihdkoch (9) vybavenych zakla-
dacimi stolmi (10), na posuvni {11) spredu
a po strandch zariadenia st poloZené pa-
lety (12}, na hornej kolajovej drahe (13) a
dolnej kolajovej drdhe (14) je postaveny
zavéZaci vozik (17), v jeho strede s jednou
vodiacou kladkou (18) a pohonom (19) a
po jeho strandch s unédSacimi Zlabmi (20]),
do ktorych zapadajt patky (21) wodiacich
ty€i (4), na ktorych druhom konci st uchy-

tené odtlacacie palce (22) umiestnené med-

zi etdZami (23) lisu, pred kaZdou etéZou

(23) na vstupnej strane v strede zhora o-
to€ne uloZend plocha zardZka (24) a na vy-
stupe st po oboch strandch uchytené pev-
né zardzky (25), priCom zabudovany elek-
tronicky riadiaci systém vychddza z bloku
(28] predvolby reZimu, ktory je spojeny s
jednotkou (38) algoritmu riadenia, prepo-
jenou na blok (32) riadenia prekladacich
mechanizmov, ktory je napojeny na prekla-
dacie mechanizmy (6) a na akény ¢len (36)
reguldtora podtlaku vzduchu, pri¢om do
bloku (32) riadenia prekladacich mecha-
nizmov je pripojeny blok (29) snimaCa po-
lohy prekladacich mechanizmov, jednotka
{38) algoritmu riadenia je pripojend k blo-
ku (33) riadenia zakladacich stolov, ku kto-
rému su pripojené blok (30) snimada polo-
hy zakladacich stolov a ak&ny &len (39) za-
kladacich stolov, k jednotke (38) algoritmu
riadenia je pripojeny blok (34) riadenia
nosica suborov, ku ktorému si pripojené
blok (31) snimata polohy lisu, akény Clen
(37) zavaZacieho vozika, snima¢ (35) stavu
lisu a napojeny nosi¢ (5) stiborov.

2 listy vykresov
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