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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest obrotowy zesp6t przenoszacy duze owoce pomiedzy stanowiskami
roboczymi oraz zestaw do obrobki duzych owocéw, ktérego czescig jest obrotowy zesp6t przenoszg-
cy. Zestaw ma zastosowanie do przenoszenia duzych owocow, zwiaszcza z rodziny dyniowatych,
miedzy stanowiskami roboczymi, na ktérych jest realizowana ich obrébka na cele spozywcze.

W procesach obrobki duzych warzyw i owocow, zwtaszcza z rodziny dyniowatych, stosuje sie
proste narzedzia, takie jak np. noze, a ocene i segregowanie poszczegodlnych egzemplarzy wykonuje
recznie pracownik, opierajgc sie na wiasnej ocenie wielkos$ci i ksztattu warzywa lub owocu.

W opisach wzoru uzytkowego DE29616401 (U1) i zgtoszenia patentowego EP2301725A1 przed-
stawione sg rozwigzania popularnych manipulatoréw przemystowych napedzanych silnikami krokowymi,
ktérych ramie zakonczone wymiennymi przyrzadami, np. szczekami, przesuwa i obraca sie w kilku
ptaszczyznach. Szczeki majg zapewniong mozliwos¢é zamykania i otwierania sie powodujgc chwytanie
i wypuszczanie przedmiotu, ktéry moze by¢ przemieszczany w obrebie obrotu manipulatora.

Znane przenos$niki taSmowe, ktoérych rolki napedowe wprawiajagce w ruch taSme sg napedzane
silnikami elektrycznymi. Najczesciej spotykanym jest przenos$nik sktadajacy sie z taSmy transportowej
potgczonej w petle podpartej na rolkach zwanych krgznikami, napedzany za pomocg jednego lub wie-
lu bebnéw napedowych. Przykiady takich rozwigzan sg przedstawione w opisach patentowych
US3456776A i US8196737 (B2).

W opisie zgtoszenia wzoru uzytkowego CN204813289 (U) przedstawiono stanowisko do obie-
rania dyni, wyposazone w ptyte podstawy zaopatrzong z dwoch stron w symetryczne podpory. Dynia
poddawana obrobce jest utrzymywana z dwéch stron przez zamocowane obrotowo igly potgczone
z nakretkami regulujgcymi site nacisku. Stanowisko do obierania dyni, w ktérym dynia jest umieszczo-
na na poziomym stole i utrzymywana za pomocg dwéch regulowanych zaciskow podczas obrotu jest
opisane takze w zgtoszeniu wzoru uzytkowego CN206651349 (U).

Znane rozwigzania nie zapewniajg kompleksowej, zautomatyzowanej obrébki duzych owocow
w procesie ich przetwarzania dla celéw spozywczych. W szczegélnosSci brakuje urzadzen, ktére za-
pewnityby wygodne przenoszenie owocéw pomiedzy poszczegdllnymi stanowiskami w procesie ob-
rébki. Opracowanie takiego urzgdzenia byto celem obecnego wynalazku.

Istotg wynalazku jest zespdt przenoszacy duze owoce, skfadajgcy sie z zamocowanej na pod-
stawie obrotnicy potgczonej z co najmniej dwoma wysiegnikami, z ktérymi sg potgczone obrotowo
chwytaki. Wysiegniki sg umieszczone przesuwnie w prowadnicach wyposazonych w sitowniki i sg
potgczone obrotowo z obrotnicg za pomocg ramienia dolnego i sitownika hydraulicznego. Chwytaki sg
ztozone z czterech ramion usytuowanych wzgledem siebie co okoto 90°. Do bocznych ramion chwyta-
kéow sg przymocowane widetki mocujgce z otworami. Ramiona pionowe chwytakéw sg zakonczone
piastami, przy czym w piascie gornej jest umieszczony przesuwnie sworzen dociskowy, natomiast
w piascie dolnej umieszczony jest obrotowo sworzen z napedzanym kotem ciernym.

Korzystnie wysiegniki sg zamocowane do obrotnicy w gtowicach, do ktérych jest zamocowane
obrotowo ramie dolne, sitownik hydrauliczny i tgcznik ramienia gérnego na state zwigzany z prowadni-
cg, ktére fgcznie tworzg czworobok przegubowy.

Korzystnie ramiona chwytaka majg ksztatt pétokregow.

Korzystnie chwytak jest umocowany do wysiegnika za pomocg pary kinematycznej obrotowej
umieszczonej w profilu wysiegnika. Para kinematyczna jest potgczona z silnikiem wprawiajgcym jg
w ruch wokoét wiasnej osi.

Korzystnie sworzen dociskowy w piascie gérnej jest potgczony z silnikiem krokowym wprawiaja-
cym sworzen w ruch przesuwny 0Siowo.

Istotg wynalazku jest takze zestaw do obrébki duzych owocéw, sktadajgcy sie z opisanego wy-
zej zespotu przenoszgcego duze owoce oraz ze stanowiska roboczego, ktére stanowi umieszczony
na ramie przenos$nik taSmowy. Przednie nogi ramy stanowig prowadnice dla ruchomego przesuwnie
w ptaszczyznie pionowej stotu wyposazonego w dwa przenos$niki taSmowe, pomiedzy ktérymi znajduje
sie odstep. Do ramy, wzdiuz ruchomego stotu, zamocowana jest pozioma prowadnica $lizgowa
z gniazdami mocujgcymi i kulkami zatrzaskowymi. Do dolnej czesSci ramy, ponizej ruchomego stotu,
jest umocowane przesuwnie w ptaszczyznie pionowej koto cierne.

Korzystnie rolki napedowe przenos$nika taSmowego sg zamocowane do ramy.

Korzystnie ruchomy stét jest potgczony z sitownikiem wprawiajgcym go w ruch w ptaszczyznie
pionowej.
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Korzystnie do ramy jest takze umocowany czujnik, najkorzystniej laserowy.

Zespot przenoszacy duze owoce weditug wynalazku zbudowany jest z nieruchomej podsta-
WYy Z umieszczong w pionowej 0si obrotnicg z gtowicami. Gtowic jest tyle, ile stanowisk roboczych.
Do kazdej gtowicy zamocowane sg obrotowo ramie dolne, sitownik hydrauliczny i tgcznik ramienia
gérnego, ktére tworzg czworobok przegubowy wysiegnika. Ramie dolne ma statg dtugos¢, a jego
zadaniem jest poziomowanie pozycji czworoboku przegubowego wysiegnika z zamocowanym na
jego koncu chwytakiem. Z przesuwng prowadnicg wysiegnika jest potgczony sitownik hydrauliczny
opuszczajacy i podnoszgcy wysiegnik wraz z chwytakiem. Z tgcznikiem ramienia gérnego pota-
czonego parg kinematyczng obrotowg z gtowicg jest potgczony tez obrotowo sitownik hydraulicz-
ny, ktérego drugi koniec, rowniez obrotowo, jest potgczony z wysiegnikiem gtowicy. Wysiegnik
porusza sie wzdtuz prowadnicy tworzacej pare kinematyczng przesuwng realizujgc w ten sposéb
wsuw chwytaka wprowadzajgcego duzy owoc do stanowiska roboczego, w ktérym nastepuje
okreS$lony zabieg jego obrébki. Wsuw i wysuw wysiegnika jest realizowany za pomocg sitownika
hydraulicznego przymocowanego do prowadnicy $lizgowej z ogranicznikami pionowym i wzdtuz-
nym. Chwytak jest osadzony na koncu wysiegnika i moze sie obraca¢ woko6t wzdiuznej osi wysie-
gnika o 360°. Obrotu chwytaka dokonuje sie za pomoc3 silnika elektrycznego. Chwytak jest zbu-
dowany z czterech uchwytéw tworzacych pétokregi. Uchwyt pionowy jest zakoAczony sworzniami,
ktérymi utrzymywany jest duzy owoc. Uchwyt boczny jest zakonczony widetkami mocujgcymi,
ktére wsuwajg sie w gniazda mocujgce z kulkami zatrzaskowymi po wprowadzeniu gtowicy do
stacji obrobkowej w celu stabilizacji. W piascie gérnej pionowego uchwytu znajduje sie sworzen
dociskajgcy owoc przy uzyciu silnika elektrycznego krokowego. W piascie dolnej pionowego
uchwytu jest osadzony w statej pozycji utozyskowany sworzen napedzany kotem ciernym. Koto
cierne sworznia chwytaka jest napedzane za pomocg kota ciernego osadzonego na stanowisku
roboczym z prowadnicg $lizgowg. Wysuw wysiegnika jest realizowany za pomocg sitownika hy-
draulicznego.

Stanowisko robocze zbudowane jest z ramy, ktérej blat tworzy przeno$nik taSmowy transportu-
jacy dynie. W czotowej czesSci ramy, do ndg przednich ramy przymocowana jest prowadnica, po ktérej
poruszajg sie, za pomocg sitownika hydraulicznego, w ptaszczyznie pionowej dwa przenos$niki taSmo-
we krotkie, miedzy ktérymi jest odstep. Do ramy zamocowane sg takze uchwyty gniazd mocujgcych
ze sworzniami z zaciskami oraz listwa z czujnikami laserowymi. W dolnej cze$ci ramy znajduje sie
koto cierne napedowe, ktére wprawia w ruch obrotowy sworzeh dolny chwytaka. Do ramy w poblizu
kota ciernego jest przytwierdzona prowadnica Slizgowa. Powierzchnia boczna kota ciernego sworznia
chwytaka przez styk z powierzchnig boczng kofa ciernego napedowego przenosi naped na sworzen
obrotowy chwytaka i powoduje obrét zamocowanego w chwytaku owocu. Obracajgca sie wzgledem
swojej naturalnej osi symetrii dynia lub inny duzy owoc zamocowany w chwytaku moze byé poddawa-
ny skanowaniu z wykorzystaniem lasera, a takze innym procesom obrébki np. skrawaniu jej wierzch-
niej warstwy. W podobny spos6b zesp6t przenoszgcy moze wspotpracowaé z innymi stanowiskami
w procesie obrobki owocow.

Zestaw do obrébki owocdéw z rodziny dyniowatych wedlug wynalazku jest wykorzystywany
do przenoszenia owocow pomiedzy umieszczonymi promieniowo stanowiskami roboczymi, stuzgcymi
do wieloetapowej obrébki owocdéw. Gtéwng zaletg tego wynalazku jest zintegrowanie kilku etapow
obrébki przy zastosowaniu ruchu obrotowego zespotu przenoszgcego, dzieki czemu oszczedza sie
miejsce i zwieksza wydajnos¢ pracy. Transport owocdédw miedzy stanowiskami roboczymi jest realizo-
wany w uktadzie karuzelowym, co znacznie upraszcza proces ich obrébki. Niespotykane jest w techni-
ce wykorzystywanie urzadzen zfozonych, ktére w ciggtym procesie mogg przemieszczaé duze owoce
za pomocg przenos$nikéw, skanowaé je w celu okres$lenia ich geometrii, a nastepnie wykorzystaé po-
zyskane informacje do sterowania procesem ich dalszego przerobu.

Urzadzenie wediug wynalazku moze znalez¢ zastosowanie w przemystowej obrébce takich
owocow z rodziny dyniowatych, jak np. dynie, arbuzy, melony, tykwy.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony na przykfadzie wykonania na rysunku, na ktérym Fig. 1
przedstawia widok ogélny obrotowego zespotu przenoszgcego, Fig. 2 przedstawia widok wysiegnika
z czworobokiem przegubowym i chwytakiem, Fig. 3 przedstawia widok stanowiska roboczego podaw-
czo-skanujagcego, Fig. 4 przedstawia sposéb zamocowania chwytaka do obrotowej podstawy oraz
przekréj przez stanowisko skanujgco-odbiorcze, Fig. 5 przedstawia chwytak z dynig w potozeniu
wstepnym, Fig. 6 przedstawia widok styku két ciernych napedowego i napedzanego w momencie ska-
nowania, Fig. 7 przedstawia chwytak z dynig po skanowaniu.
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Zestaw do obrobki owocoéw z rodziny dyniowatych wedtug wynalazku w przyktadzie wykonania
sktada sie z nieruchomej cylindrycznej podstawy 1, do ktérej przymocowana jest obrotnica 2, z ktérg
sg potgczone za pomocg czworobokdéw przegubowych wysiegniki 3 z chwytakami 5 (patrz Fig. 1).

Wysiegnik 3 jest potgczony parg kinematyczng obrotowg 11 za pomocg sitownika hydrauliczne-
go 6, ktoérego drugi koniec tgczy sie obrotowo z przesuwng prowadnicg 8. Wysiegnik 3 porusza sie
w przesuwnej prowadnicy 8. Zastosowanie takiego potaczenia pozwala na ruch posuwisto-zwrotny
wysiegnika 3. Do przesuwnej prowadnicy 8 wysiegnika 3 zamocowane jest obrotowo ramie dolne 9
oraz sitownik hydrauliczny 10 odpowiadajgcy za utrzymanie wysiegnika w okreslonym potozeniu.

W profilu wysiegnika 3 jest umieszczona i utozyskowana para kinematyczna obrotowa 11, ktéra
moze sie obraca¢ wok6t wtasnej osi za pomocg napedu przekazywanego przez silnik elektryczny 7.
Do sworznia pary obrotowej 11 jest zamocowany chwytak 5 ztozony z czterech uchwytéw usytuowa-
nych wzgledem siebie co 90°. Do bocznych uchwytéw 12 sg przymocowane widetki mocujgce 13
z otworami. W uchwycie pionowym 4 sg piasty 14 i 32. W piascie goérnej 14 porusza sie osiowo prze-
suwany silnikiem krokowym 33 sworzen dociskowy 15 majgcy za zadanie docisng¢ dynie, natomiast
w piascie dolnej 32 umieszczony jest sworzen 16 z napedzanym kotem ciernym 17, ktéry moze sie
tylko obracac¢ wokot wiasnej osi.

Stanowisko robocze sktada sie z ramy 18, do ktérej sg zamocowane rolki napedowe 19 przeno-
Snika tasmowego 20 przenoszgcego dynie. Przednie nogi 22 ramy 18 stuzg jako prowadnice 27
dla podzespotu ruchomego stotu 31 poruszajgcego sie w ptaszczyznie pionowej za pomocg sitownika
hydraulicznego 24. W skifad tego podzespotu wchodzg takze napedzane za pomocg rolek przeno$niki
tasmowe krétkie 23, pomiedzy ktérymi jest odstep. Do ramy 18 jest zamocowana listwa z czujnikami
laserowymi 21, uchwyty z gniazdami mocujgcymi 26 i kulkami zatrzaskowymi 25 oraz koto napedowe
cierne 28 przekazujgce ruch obrotowy przez tarcie powierzchni czotowych z kotem ciernym 17. Koto
napedowe cierne 28 otrzymuje naped od silnika elektrycznego 29. Do ramy zamocowana jest na state
prowadnica $lizgowo ograniczajgca 30 stuzgca do prowadzenia chwytaka podczas jego wsuwania
miedzy przenos$nikami taSmowymi krotkimi 23 do chwili zetkniecia sie powierzchni czotowych két cier-
nych 17 i 28.

Dynia przemieszczana jest z przeno$nika tasmowego 20 na przeno$niki taSmowe krétkie 23,
po czym nastepuje wytgczenie mechanizmu napedowego rolek 19. W tym czasie wysiegnik 3 wykonu-
je ruch posuwisty po prowadnicy $lizgowo ograniczajgcej 30. Po maksymalnym wysunieciu wysiegni-
ka, sitownik hydrauliczny krétki 34 podnosi ramke 35, do ktérej zamocowane jest koto napedowe cier-
ne 28 po czym styka sie ono z kotem ciernym 17 a ruchomy stét 31 przez wsuniecie tfoczyska sitowni-
ka 24 przemieszcza sie w dét. Dynia opiera sie wtedy na sworzniu 16 znajdujgcym sie pomiedzy prze-
no$nikami taSmowymi krétkimi 23, a od gory zostaje dociSnieta sworzniem dociskowym 15. Po zakon-
czeniu pracy sitownika hydraulicznego 24, zostaje wigczony naped kota ciernego 28 przez co obraca
sie koto cierne 17 ze sworzniem 16 oraz umieszczona na nim dynia i nastepuje np. proces skanowa-
nia jej powierzchni lub proces obierania. Po obrocie dyni o 360°, wysiegnik 3 zaczyna ruch wycofuja-
cy, przez co kulki zatrzaskowe 25 w gniazdach mocujgcych 26 wysuwajg sie w dét umozliwiajac
opuszczenie stanowiska. W podobny sposéb nastepuje ruch wysiegnika wraz z dynig w uchwytach
na innych stanowiskach jej obrobki.

Zastrzezenia patentowe

1. Zespdt przenoszgcy duze owoce, wyposazony w $rodki nadawania owocom ruchu obroto-
wego i w Srodki podparcia owocu z regulowang sitg nacisku, znamienny tym, ze skfada sie
Z zamocowanej na podstawie (1) obrotnicy (2), potaczonej z co najmniej dwoma wysiegni-
kami (3), z ktérymi sg potgczone obrotowo chwytaki (5), przy czym wysiegniki (3) sg umiesz-
czone przesuwnie w prowadnicach (8) wyposazonych w sitowniki (6) i sg potgczone obroto-
wo z obrotnicg (2) za pomocg ramienia dolnego (9) i sitownika hydraulicznego (10), zas
chwytaki (5) sg ztozone z czterech ramion usytuowanych wzgledem siebie co okoto 90°, przy
czym do bocznych ramion (12) chwytakdéw (5) sg przymocowane widetki mocujgce (13)
z otworami, a ramiona pionowe (4) chwytakéw (5) sg zakonczone piastami (14) i (32), przy
czym w piascie gornej (14) jest umieszczony przesuwnie w ptaszczyznie pionowej sworzen
dociskowy (15), natomiast w piascie dolnej (32) umieszczony jest obrotowo sworzen (16)
z napedzanym kotem ciernym (17).
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2. Zespbt wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze wysiegniki (3) sg zamocowane do obrotnicy (2)
w gtowicach, do ktérych jest zamocowane obrotowo ramie dolne (9), sitownik hydraulicz-
ny (10) i tgcznik ramienia gérnego na state zwigzany z prowadnicg (8), ktére tworzg czworo-
bok przegubowy.

3. Zespo6t wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze ramiona chwytaka (5) majg ksztatt pétokregdw.

4. Zespbt wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze chwytak (5) jest umocowany do wysiegnika (3)
za pomoca pary kinematycznej obrotowej (11) potgczonej z silnikiem (7) wprawiajgcym go
w ruch wokot wiasnej osi.

5. Zespo6t wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze sworzen dociskowy (15) w piascie gérnej (14)
jest potgczony z silnikiem krokowym wprawiajgcym sworzen (15) w ruch przesuwny 0Siowo.

6. Zestaw do obrobki duzych owocéw, wyposazony w $rodki nadawania owocom ruchu obro-
towego, w Srodki podparcia owocu z regulowang sitg nacisku, oraz w podajniki ta§mowe,
znamienny tym, ze skfada sie z zespotu przenoszgcego duze owoce oraz ze stanowiska
roboczego, przy czym zespdt przenoszacy duze owoce sktada sie z zamocowanej na pod-
stawie (1) obrotnicy (2) potgczonej z co najmniej dwoma wysiegnikami (3), z ktérymi sg po-
faczone obrotowo chwytaki (5), przy czym wysiegniki (3) sg umieszczone przesuwnie w pro-
wadnicach (8) wyposazonych w sitowniki (6) i sg potgczone obrotowo z obrotnicg (2) za po-
mocg ramienia dolnego (9) i sitownika hydraulicznego (10), za$ chwytaki (5) sg zfozone
z czterech ramion usytuowanych wzgledem siebie co okoto 90°, przy czym do bocznych ra-
mion (12) chwytakéw (5) sg przymocowane widetki mocujgce (13) z otworami, a ramiona
pionowe (4) chwytakéw (5) sg zakonczone piastami (14) i (32), przy czym w piascie gor-
nej (14) jest umieszczony przesuwnie w ptaszczyznie pionowej sworzen dociskowy (15), na-
tomiast w piascie dolnej (32) umieszczony jest obrotowo sworzen (16) z napedzanym kotem
ciernym (17), natomiast stanowisko robocze stanowi umieszczony na ramie (18) przenosnik
tasmowy (20), za$ przednie nogi (22) ramy (18) stanowig prowadnice (27) dla ruchomego
przesuwnie w ptaszczyznie pionowej stotu (31) wyposazonego w dwa przenos$niki taSmo-
we (23), pomiedzy ktérymi znajduje sie odstep, za$ do ramy (18) wzdtuz stotu (31) zamoco-
wana jest pozioma prowadnica Slizgowa (30) z gniazdami mocujgcymi (26) i kulkami zatrza-
skowymi (25), a do dolnej czesci ramy (18), ponizej stotu (31), jest umocowane przesuwnie
w ptaszczyznie pionowej koto cierne (28).

7. Zestaw wedtug zastrz. 6, znamienny tym, ze rolki napedowe (19) przeno$nika taSmowe-
go (20) sg zamocowane do ramy (18).

8. Zestaw wedlug zastrz. 6, znamienny tym, ze ruchomy stét (31) jest potagczony z sitowni-
kiem (24) wprawiajgcym go w ruch w ptaszczyznie pionowej.

9. Zestaw wedtug zastrz. 6, znamienny tym, ze do ramy (18) umocowany jest czujnik (21).
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Rysunki

Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 6
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