POPIS VYNALEZU | 199 023

K AUTORSKEMU OSVEDCENi [ ™

(61)

(23) Vygstavni priorita
(22) Pfihlageno 27 12 78 (51) Int. CI’ B 65 ¢ 47/52
(1) Pv 8900-78

URAD PRO VYNALEZY
(40) Zvefejnéno 17 09 79

(75)
Autor vyndlezu JARGHOVSKY ZBYNEK Ing, a
PONGA MIROSLAV, JAROMER

%) ze#fzent k ukldddni pytll na palety & menipulaci s nimi

Vyndlez Pedi za¥izeni k ukldddni pytld na palety a manipulaci s nimi, tvo¥ené pii-
bli¥ovacim doprawmikem, manipuladnim dopravnikem se zdsobnikem prdzdnych palet a verti-

}:élné pohyblivou paletovaci plodinou, na n&j% navazuje gravitaini drdha,

Neodd&litelnou soﬁéésti vironiho procesu je pFrepravni baleni, pii¥emZ hlawmi smiry
Jeho vivoje spodivaji v soudasmosti zejména v mechanizaci a automatizaci manipulace, be-
;eni, pFepravy a skladovéni s cilem zvySovéni efektivnosti baleni aplikaci obalovych sy-
Etémﬁ 8 vysokym ochrannym G¥inkem. P¥i baleni pXevdiné vétdiny sypkych hmot jsou tvﬁrové
1 ekonomicky nejvfhodn¥j¥im p¥epravnim obalem lepené ventilové pytle umoZnujici vysoké
vrstveni na paletéch. Snahy o‘nejefek}ivnéjéi zajistovdni t&chto praci vedly k vyvoji
komplexnich pytlovacich a paletovacich systéml, z nichZ vychdzi paletové jednotky s vrstva-
mi plochych papirovichk pytld, které popFipadd fixuje a chrdni smrititelnd folie. Tento
proces baleni a paletizace sypkych produktd je podmindn zavedenim poloautomatického nebo
blné automatického systému, kterj sestdvd z pytlovaciho stroje, v ném%Z je pytel naplnén
5 odvé¥en, ddle z egalizdtoru, ktery intenzivni vibraci seifese obsah pytle do optimélni-
ho tvaru a nésleduje paletovaci za¥izeni, provdd&jioi p¥isun prézdnych palet, uloZeni
pytlﬁ ne nd & odvod nalo¥enfch paletovacich jednotek. Cely systém je propojen pF¥ibliZova-
cimi a manipuladnimi dopravniky & mi%e byt doplndn ndkterymi pFidamymi zarizenimi,

S ohledem na to, e stdvajic{ technika se uspokojivé vyrovnala s procesem pytlovéni a vdZeni,
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Jofi se v sou¥amé dobd z hlediska plného zautomatizovini celého baliciho procesu jako
nejzdvaindj¥i problém manipulace s paletami a ukléddni pytlﬁ, protofe zde soulasny stav
techniky neumo¥noval providdni této prédce samo¥inn¥. Nejprimitivn¥j¥{, doposud pou¥fveny
princip uklddéni pytld spodival v tom, %e pytle dopravované do plnilky pédsovim doprawni-
kem byly na jeho konci zachycovdny obsluhujicimi pracovniky a ru¥n¥ uklédddny na palety,
které byly po nalofeni odvéZeny na vozicioh do skladovacich prostor. Pi{sun prdzdnyoh
palet k mistu nakldddni se provdd&l rovnéZ ru&né. Je zjevné, Ze produktivita préce dosa-
hovand tfmtos zpiisobem byla velmi nizkd, tek¥e potieba pracovnich sil pro zaji¥fovdni
pofadovaného vykonu byla nadmérnéd a z toho potom vyplyvala nizkd efektivnost celého pro=-
cesu baleni. Pracowni podminky byiy 8 ohledem na velkou naméhavost prdce velmi Xpatné.
Urditého zlepSeni bylo dosaZeno u daldfho zndmého YeSeni paletizace, p¥l n&mZ byly pytle
z p¥ibli¥ovacfho doprawmiku pFevddény na ndbshov§ pds a odtud je zavdddoil dstroji, zpm-
vidla hydraulioké opérky, émykem pFemistovaly na paletu, kterd byla piedtim ruiné& ulofe-
na na vertikdiné posuvnou paletovaci plo#inu., Timto Fedenim se odstranila pFevdZnd ¥dst
naméhavé 1idské prdce, nioménd bylo nutno pytle opdt rudné na paletdch dorowmdvat, pii-
pravovat prézdné palety na paletoveci plo¥nu a upravovat jeji vertikdlni polohu po nalo-
¥eni jedﬁé vratiy pytld. Zdva¥inym nedostatkem bylo rovnéf pomdmé Zasto protrieni pytld,
zpisobené jejioh.premisfovénim smykem, zejména p#i ukldddni prwvni vrstvy. PoSkozeni pytle
pFfitom nepFedstavovalo jen materidlovou ztrdtu, nfbrZ hlavnd 6asbvou, kterd vyplfvala z
nutnosti odistit pracomi misto od materiélu z roztrZfeného pytle. P¥i Bdstedném polkoze-
ni pytle dochézelo ke ztrdtim materidlu v prooesu piepravy, & tak k nedostatkim v dodava-
telsko odbdratelskych vztazich,

ﬁevihody znémfoh principl a zafizen{ odstranuje za¥fzeni k ukldd4n{ pytld na palety
& manipulaci s nimi podle vyndlezu, jehoZ poistata spodivd v tom, %e nad paletovaci plo-
Sinou a p¥bli%ovacim dopravaikem kolmo na smér pohybu manipﬁlaéniho dopravwiku je uspo-
¥ddéna preklddaci dréha, na nif je uloZen pojezdovy vozik s drapékem, pFidem¥ do dréhy
pohybu pojezdového voziku zasahuje ndraznik priichoziho kontaktu ovlddade. Zdsobnik
prézdnyoh palet mé& po strandch upraveny vykywné palce spojené pies raménka a tdhla s pist-
nioi odlehdovaciho tlakového vdlce, pFifem¥ drdha pohybu palod prochdzi rovinou loZné
desky druhé palety v zdsohnfku zdola. Drapdk méd Selisti ukotveny na fepu lofiskové hlavy
upevn¥né na pistniol zvedaoiho tlakového védloe, piiem¥ mezi Zelistmi je ukotven sviraol
tlakovy vdleo, zatimoo na JePpu loZiskové hlavy je upevnéno rameno, které méd na volném
konol upraven kolik upevndny v néboji téhla ukotveného na pistnici otd4¥eofho tlakového
vélce., Témé& nad rovinou pﬁletovaoi ploSiny v horni dvrati je upraveno fotoelektrické
8idlo ovlddaSe pohybu paletovaci plodiny.

Pokrok dosafeny vyndlezcem se projevuje zejména v tom, %e pieklddacf drdha spojujfof
p¥ivliZovacd doprawnik a paletovaci plodinu v soulinnosti s pohyblivym drapdkem zabezpe=
8uji snadné a rychlé ﬁloieni pytle pFfesn¥ na vymezené misto palety bez zdsahu lidské ruky.
Rownd% tak je pomooi vykywnyoh palcld umo¥n¥no pFivdddni prdzdnych palet ze zdsobniku na
paletovaci plodinu. Fotoelektrickym ¥idlem je pies ovliddad semodinnd Fizens pYesnd poloha
paletovaci ploiiny tak, aby pro kaidou vrstvu pytld byla vidy viska ukléddaci roviny ve
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shodné jmenovité poloze. Za¥izenim podle vyndlezu se uskute¥nuje proces ukléddni pytld

a manipulace s paletami naprosto spolehlivd a zcela samo¥inn& bez néroku na mracovai
sily. Vysoké produktivita prédce, iplné odstrandni jak lidské némahy, tak i podkozovini
pytld jsou podstatné p¥inosy, vyplyvajici z vyu¥ivéni vyndlezu.

’Déle Je popsén p¥fklad provedeni vyndlezu a doplndn vykresy, kde obr. 1 znadi sche=
maticky ndrys zaiizeni, a obr, 2 pidorys drapdku a pieklddaci dréhy.

Zafizeni podle vyndlezu urdené k ukldddni pytld a manipulaci s paletami napiiklad
ve vyrotndeh syntetiockych koZeluZskych t#isliv je tvoFeno pFiblifovacim dopravnikem 2,
spojujici pracovidté plnéni pytld 43 s prostorem manipuladniho doprawmiku 1, néd JehoZ
doprawmi plochou je uspofddédn zésoimik 4 prédnjoh palet 44 a vertikdln¥ posuvnd paleto~
vaci ploSina 5. Dopravni plocha p¥ibliZovaciho doprawniku 2 je ve stejné drovni jako pe-
letovaci plodina 5 v horni \vrati a je tésné nad ni umist®n ndraznik koncového spinade
30, kterym se po ndrazu pPepravovaného pytle 43 pFerudi pohyb piibliZovacfho dopravaiku |
2 ve chvili, kdy pytel 43 je ve jmenovité poloze pod drapdkem 13. Na manipuladni dopravnik
1, JehoZ dopravni ploocha tvo¥i volnd otodné viledky 46, které maji po strandch upraveny
dva nekondité &ldnkové Yetézy 7 se dvima undSedi 8 pohdén&éné hnacim elektromotorem 31,
navazuje gravitaini drdha 3 pro odvddéni naloienfch palet 44. Nad paletovaci plodinou 5
a p¥ibliZoveoim dopravnikem 2 je uspo¥dddna p¥ekldl aci drdha 9 tvo¥end dvéma kolejnicemi,
na nichZ je uloZen pojezdovy vozik 1l hnany hydromotorem 1l4. Jedna kolejnice je opatiena
ozubenim 16 a v n¥m je v zdbdru pastorek 15 upevnény ns ose hydromotoru l4. Na rédmu po-
Jezdového voziku 11 je kolmo na smdr jeho pohybu upravena p#iénd dréha 10 nosného voziku
12, na ndmZ je upraven drapdk 1l3. Pohyb nosmého voziku 12 zabezpeduje posouvaci tlakovy
vélec 18 upevn&ny na drisdku 29 pojezdového voziku 11, Drapdk 13 je tvofen zvedacim tla=-
kovym vdlcem 17, na JehoZ pistnici je upravena loZiskové hlava 21 s otodnym Sepem 22,
na kterém jsou na nezndzorn&ném pridniku uchyceny ave dvojice 8elisti 23. Jej:léh pohyb je
odvozen od sviracich tlakovfch vdlol 20 a vdzdn ozubenymi segmenty 24. Otoiny Sep 22
loZiskové hlavy 21 je opat¥en ramenem 26, které mé ne volném konci upraven kolik 27
upevnény v ndboJi téhla 28 uchyceného na pistnici otédSeciho tlakového véloe 19, ktéri
Je upevnén na konzole 25 loZiskové hle.vy 21, Paletovaci ploSina 5 je uspofdddna na nezné-
zorn&nyeh hydraulickych 2vedécich mezi élénkov,w,"mi_ ‘i"etézy 1 manipuladniho doprawmiku 1.
V dolni dvrati je rovina paletovaci ploSiny 5 v irowai &lénkovych Fetdzl J a v homi
dvrati t&snd pod fotoelektrickym &idlem 32, které je upraveno ve stiné paletovaciho
tunelu 6. Nad piedni &4st manipuladniho dopravnkku 1 je upraven zédsobnik 4 prdzdnjch
palet ﬁ.‘ Po strandch zdeobniku 4 jsou upraveny dvd dvojice vykywvnfch paled 33, jejichi
drdha vikyvu prochdzi rovinou loiné desky 45 druhé palety 44 v zédsobniku 4 zdola. Sepy
paled 33 jéou opat¥eny raménky 37, kterd maji na volnjch koncich ukotvena téhla 36,
kterd jsou uchycena na ramenech soumérného vahadla 35, pfidemZ jeden konec vehadla 35
je rovn¥% uchycen na pistnici odleh&ovaciho tlakového véilce 34. V predni st&nd 38 zé-
gobniku 4 ve sm¥ru pohybu manipuladniho dopravniku 1 je priichod 39 unaSe¥e a mdni sténd
40 prichod 41 pro prézdnou peletu 44. 8innost v¥ech tlakovyjch wvdled 17, 18, 19, 20, 34

hydromotoru 14 a elektromotoru 31 je ovldddna nezndzorn@nym rozvid¥dem tlekového média,
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kterj je impulsem od koncového spinade 3O uveden p¥es ¥{dici reléovy obvod a rozvdddd do

Simmosti. Zvedaci tlakovy vélec 17 spusti elisti 23 smrem doly, a ty plsobenim sviracich
tlakovyoh vdlod 20 obemknou pytel 43. V dald{ fdzi zvedaoi tlakovy vdlec 17 zvedd pytel
43 em¥rem nahoru a néslednd se epusf:’. hydromotor 14 pojezdového voziku 11 a ten se piesou-
vé po preklddaci dréze J smérem nad paletovaci plodinu 3, kterd je v horn{ dvrati.

V okam¥iku, ktery Je urden reléovym obvodem prostiedniotvim impulsu od prﬁjezdov’ého kon-
taktu 42 a realizovdn nezndzornénymi koncovymi spinaédi, ge zastavi pojezdovy vozfk 11

a posouvacim tlakovym vélcem 18 se pFesune noeny vozik 12 pFesnd do plohy dané programem
${dieiho obvodu nad paletu 44 uloZenou na pa.letdvaoi pio¥ing 5. P¥ipadnd se pfedtim za
pohybu pojezdového voziku 1l otd¥ecim tlakovym vélcem 12 zméni poloha Selisti 23 a pytle
43 pootolenim o 90°, Svirac{ tlakové vélce 20 rozeviou Selisti 23 drapdku 13 a upusti
pytel 43 na paletu 44. Nato se pojezdovy vozik 1l 1 nomy vozik 12 vrac{ do pivodni po-
lohy. Tento oyklus se opakuje ${zen programem reléového obvodu, dokud se nevytvo¥{ ns
plode palety 44 jedna vrstva pytld 43, tvodend dvéma pytly 43 podéln¥ ulofenymi a jednim
pP{¥né. Poté me sﬁmo&inné zapoji fotoelektrické 3idlo 32 a jelikoZ je zagtindno vrstvou
pytld 43 44 impuls rozvédddi, ktery vypousti tlakovou kapalinu 2z hydraulickyeh zveddkd

a spousti paletovaoi pldé:l.nu 5. Ve 6hv:'.11, kdy horni plocha vrstvy pytld 43 mine foto-
elektrické Sidlo 32, ¥idie{ obvod zastavi pohyb paletovaci plodiny 5. PFibliZovaci do=
prawik 2 p¥ivdd{ daldi pytle 43 a oyklus se opakuje do vytvoreni p¥{sluiného podtu
vrstev na palet¥ 44. Po vytvoFeni této tzv. paletovaol jednotky se paletovaci plodine 5
spust{ do doln{ tvratd a tlakem na ndraznik spoustée 47 spusti hnaoi elektromotor 31

a Slénkové Yetdzy T se daji do pohybu. Soudesn¥ #{dicf obvod vydd pokyn rozvdd¥si, kterf
vpusti tlakovou kapalinu do zvedacfho tlakového vdlce 34 a palce 33 nadzvednou stoh
prézdnych palet 44, pFiSem? spodni paleta spolivd ne vdleScich 46 mezi Sldnkovymi Fetdzy
7. Zatim je paletovaci jednotke unéSedem 8§ premistina na dopravni rovinu gravitadni
dréhy 3 a odtud je odvéd¥na do gkladovacich prostor. Druhy undSe¥ 8 spodni prézdnou pe-
letu 44 ze zdsobniku 4 p¥isouvé po vdleScich 46 na paletovasi plo¥inu 5, Po dosafeni
sprévné polohy neznézoménym koncovim spinaSem prézdnd paleta 44 vyme hnaoi elektromo-
tor 31 a paletovaci plofina 5 s prézdnou paletou 44 se zvedd do horni vvraté. P¥ibliZo-
vao{ dopravnik 2 pak p¥védi pod drapdk 13 dald{ pytle 43 & proces uklédéni pytlt 43

na paletu 44 se opakuje jak bylo popséno.

PEEDME™ vYNKLEZU

1. Zabfzen{ k ukldédéni pytld na palety a manipulaci s nimi, tvo¥ené p¥ibliZovecim doprav-
nikem, manipulasnim dopravnikem se zégotnikem prizdnyoh palet s vertikdlnd pohyblivou
paletovac{ plo¥inou, na n¥j% navazuje gravitadni dréha, vyznadené tim, fe nad paleto-
vac{ plo¥inou /5 a p¥iblifovacim dopravnikem /2/ je kolmo na smir pohybu manipulad-
niho doprawmiku /1/ uspoiddéna pfekléddaci dréha /9/, na ni¥ je uloZen pojezdovy vozik
/11/ s drapdkem /13/, do jeho% dréhy pohybu zasahuje néraznik kontaktu /42/ ovlddade,
zatimoo zésobnik /4/ prézdnfoh palet /44/ mé po strandch upraveny vykyvné palce /3%
gpojené pies raménke /37/ a téhla /36/ s pistnicl odlehZovaciho tlakového vdlce /34/,



2.

3.
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pFifem¥ drdha pohybu palel /33/ prechéz{ rovinou lo¥né desky /45/ druhé palety /44/ v
zédsottifku /4/ zdola,
Za¥izeni podle ‘bodu 1, vyznaené tim, %e drapdk /13¥ méd Jelisti /23/ ukotveny na Sepu
/ 22/ lo#iskové hlavy /21/ upevn¥né na p:[atniq_i zvedaciho tlakového vdlece /17/, p¥idem¥
mezi Zelistmi /23/ je ukotven sviraci tHcovy vélec /20/, zatimco na gepu loZiskové
hlavy /21/ je upevndno rameno /26/, které mi na volném konei upraven kolik /27/ upevné-
ny v néboji téhla /28/ ukotvendho na pisinici otddeciho tlakového vdlce /19/.

Za¥izeni podle bodu 1, vyznalené tim, ¥e nad rovinou paletovacd plodiny /5/ v homi
Uvrati je upraveno fotoelektrické &idlo /32/ ovldda¥e pohybu paletovaci plodiny /5/.

2 vykresy
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Obr. 2
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