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Automatické manipulacni zafizeni

Oblast techniky

Technické feseni se tyka konstrukce automatického manipula¢niho zafizeni, ureného pro mani-
pulaci s predméty z mista na misto, zejména pro zakladani a vymeénu obrobkil u ¢islicove fize-
nych obrabécich strojii a center, ve skladech, na montaznich linkach, v lakovnach apod.

Dosavadni stav techniky

V soucasné dobé se pro manipulaci s pfedméty pouziva mnoho riiznych automatickych systémd,
jejichZ konstrukce a provedeni se odviji zejména od mista vyuZiti a druhu pfenaSenych vyrobka.
Ve vétsing pripadl se jednd o systémy vyuzivajici priimyslové roboty nebo vyménné mecha-
nizmy na bazi linearnich pohonti v horizontalni nebo vertikalni rovin€. Nevyhodou pouZivéni
primyslovych roboti je jejich vysoka pofizovaci cena, naro¢né programovéni, pomémé nizka
nosnost a znaéné naroky na zastavbovy prostor, kdy je nutné z hlediska bezpeCnosti zajistit
ochranné oploceni pracovis§té &i umistit robot do specilni buiiky. Nevyhodou pouZivani vymén-
nych mechanizmii na bazi linearnich pohoni je obtiZzna a komplikovand kompenzace deformaci
pfi vyloZenich a vy33im zatiZeni. ZvySovéni tuhosti pak vede u té€chto zafizeni k vy$3im pofizo-
vacim nakladiim, robustnéj3im konstrukcim, a tim k vy$8im narokim na zéstavbovy prostor.
Spole¢nou nevyhodou znamych systémi je pak jejich pevna fixace piimo ke stroji nebo k podla-
ze v prostoru pied a nebo bo¢né stroje, ¢imZ se omezuje piistup obsluhy a v podstaté se zamezuje
zéstavba tohoto prostoru jinymi zafizenimi. Zasobniky téchto manipulaénich zatizeni byvaji tvo-
teny stoly, regaly, zdsuvkami, péasy, paletami nebo drahami, z nichZ jsou snimany ¢i vyjimany
obrobky riiznymi typy otoénych & linedrné posuvnych manipulatord, které jsou pevné ukotveny
k podlaze nebo spole¢né zékladné. Jako piiklady vy$e uvedenych zafizeni je mozno uvést prove-
deni popsana ve spisech CZ 271786, CZ 278074, CZ 258611, CZ 1992-3889 Al, EP 1481758,
EP 1388391, EP 1775072, EP 1293307, US 2002025757 Al, DE 19641534 nebo EP 620078.

Dale je znamo feseni dle spisu CZ 301796, v némz je popsano automatické manipulacni zatizeni
uréené pro manipulaci s pfedméty z mista na misto, zejména pro zakldddni a vyménu obrobki u
strojii, a obsahujici zasobnik, manipulator a ovladaci a fidici jednotku, kterd je propojena jak s
¥{dicim blokem obsluhovaného zafizeni tak s funkénimi jednotkami zasobniku i manipulatoru.
Zatizeni sestava z nosné zékladny opatfené plastém, kde na plose zékladny jsou upevnény za-
sobnik a manipulator propojené s fidici a ovladaci jednotkou umisténou vné plaste, pficem? za-
sobnik sestava z rotaéné ulozeného nosného sloupu, na némz je uchycena jedna ¢i vice horizon-
talné nad sebou situovanych skladovacich ploch, a manipulator sestava ze vzajemné spfazenych
vyskové jednotky, rotadni jednotky a kyvné jednotky, k jejiz koncové Casti je ptipevnén adapter
vybaveny technickymi prostfedky pro uchyceni a pfenos pfedméti. Ve spise CZ 301845 je pak
popséna konstrukce manipulatoru, jehoZz koncovy adaptér je vybaveny technickymi prostfedky
pro zajisténi uchyceni a prenos pfedmétii a jehoz pohony funkénich konstrukénich uzli jsou pro-
pojeny s ovladaci a fidici jednotkou a ktery sestava ze vzajemné spraZenych vySkové jednotky,
rotaéni jednotky a kyvné jednotky vytvofenych tak, Ze vyskové jednotka je tvofena sloupovym
vedenim a vysuvnym sloupem, jehoZ volny konec je upraven pro uchyceni horizontalniho rame-
na rotaéni jednotky, ke kterému je pfipevnéna kyvna jednotka pro upevnéni adaptéru sestavajici
z nosného ramena a pomocného ramena tvoficich paralelogram.

Ukolem predkladaného technického feseni je predstavit nové mobilni automatické manipulacni
zatizeni pomémé jednoduché modulérni konstrukee, které by vhodnymi zménami konstrukénich
uzli vylepsovalo jejich funkénost a spolehlivost provozu.

Podstata technického feSeni

Uvedeného cile je dosaZeno technickym fedenim, kterym je automatické manipulacni zaiizeni
uréené pro manipulaci s pfedméty z mista na misto, zejména pro zakladani a vyménu obrobki u
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strojli, a obsahujici zasobnik, manipulator a ovladaci a fidici jednotku, ktera je propojena jak s
fidicim blokem obsluhovaného zafizeni tak s funkénimi jednotkami zasobniku i manipulatoru,
kde nosna zékladna je opatiena plastém a manipulator sestava ze vzajemné spfaZzenych vyskové
jednotky, rota¢ni jednotky a kyvné jednotky, k jejiz koncové Easti je pfipevnén adaptér vybaveny
technickymi prostiedky pro uchyceni a pfenos predméti, pfi¢emz vyskova jednotka, rota¢ni jed-
notka a kyvné jednotka jsou usporadany tak, Ze vyskova jednotka je tvofena teleskopicky uspo-
fadanymi sloupovym vedenim a vysuvnym sloupem, jehoZ volny konec je upraven pro uchyceni
horizontalniho ramena rotaéni jednotky, ke kterému je pfipevnéna kyvna jednotka pro upevnéni
adaptéru sestavajici z nosného ramena a pomocného ramena tvoficich paralelogram. Podstatou
feSeni je, Ze na jedné ze stén sloupového vedeni je z jeji vnitini strany pfipevnén prvni pohon,
jehoZ vystupni hiidel je tvotena kuli€¢kovym Sroubem a jehoZ matice jsou upevnény na jedné z
vnitinich stén vysuvného sloupu.

Ve vyhodném provedenti je v horni ¢asti vysuvného sloupu uloZena vystupni hiidel, ktera je spta-
Zena pomoci $nekového prevodu s druhym pohonem uchycenym na konzole upevnéné na vysuv-
ném sloupu.

Popis obrazki na pfipojenvch vvkresech

Konkrétni ptiklad provedeni technického feseni je schematicky znazornén na pripojenych vykre-
sech, kde:

obr. 1 je celkovy axonometricky pohled na automatické manipulaéni zafizeni,

obr. 2 je axonometricky pohled na zafizeni z obr. 1 se sejmutym obvodovym plastém a schema-
ticky zndzornénym zapojenim fidici jednotky,

obr.3 je celkovy axonometricky pohled na manipulator v ¢astecném fezu,

obr. 4 je axonometricky pohled na vysuvny sloup vyikové jednotky manipulatoru v ¢aste¢ném
fezu,

obr. 5 je detailni axonometricky pohled na sestavu rotaéni jednotky manipulatoru, a

obr. 6 je axonometricky pohled na kyvnou jednotku manipulatoru.

Vykresy, které znazornuji technické feeni, a nasledné popsany ptiklad konkrétniho provedeni v
Zadném piipad¢ neomezuji rozsah ochrany uvedeny v definici, ale jen objasiiuji podstatu tech-
nického feseni.

Priklady provedeni technického feseni

Automatick¢ manipulaCni zafizeni sestava z nosné zékladny 1, v jejichz protilehlych krajnich
Castech jsou upevnény zasobnik 2 a manipulator 3. Zakladna 1 je na spodni strané vybavena po-
jezdovymi prostfedky 11, tvofenymi naptiklad koly nebo valegky, a fixaénimi prvky 12 polohy, s
vyhodou realizovanymi ve form¢ vyskové stavitelnych nozek umisténych v oblasti uchyceni po-
jezdovych prostiedkt 12. Zékladna 1 je pak opatiena obvodovym plastém 14, v némz jsou vytvo-
feny vstupni dvefe 141 opatfené prizorem 1411 pro orientaci obsluhy pfi ustavovani zafizeni do
pracovni polohy a miniméln¢ jedny zakladaci dvefe 142 pro umoznéni propojeni vnittniho pro-
storu plasté 14 s nezndzornénym pracovnim prostorem stroje a vkladéni pfedméti z vnéjsiho
prostiedi do zasobniku 2. Na své vnéjsi sténé je dale obvodovy plast’ 14 opatien fidicim madlem
13 usnadiiujicim manipulaci se zafizenim pfi jeho ustavovani do pracovni polohy nebo pfi jeho
pieprav€ z mista na misto.

Zasobnik 2 je tvofen ramovou konstrukei 21, na niZ jsou vytvoieny jedna nebo vice horizontalné
nad sebou situovanych skladovacich ploch 22, které jsou na rémové konstrukci 21 uchyceny
pevné nebo vyskove prestavitelné.

Manipulator 3 sestava ze vzajemné konstrukéné svazanych vyskové jednotky 31, rotaéni jednot-
ky 32 a kyvné jednotky 33, k jejiz koncové ¢asti je pfipevnén adaptér 34 vybaveny neznazorné-
nymi béZznymi technickymi prostiedky pro zajisténi uchyceni a pfenos predméti z mista na
misto. Pro podstatu feSeni je nerozhodné, zda se jedna o prostfedky mechanické, pneumatické,
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elektromagnetické, &i hydraulické. Vzajemna koordinace pohybu jednotek 31, 32, 33 a adaptéru
34 je zajistovana pomoci pohont 313, 316 a 331, které budou specifikovany niZe a jsou propo-
jeny s fdici a ovladaci jednotkou 4 a s fidicim blokem 5, jak je zndzorn€no na obr. 2.

Vyskova jednotka 31 je tvofena dutym sloupovym vedenim 311, napiiklad svafencem Ctvercoveé-
ho priifezu, které je ve spodni ¢asti upraveno pro moznost uchyceni k neznazornéné podlozee ¢i
piimo nosné zakladné 1, naptiklad je opatfeno pripojovaci deskou 3111, na niZ jsou vytvoieny
piipojovaci otvory 3112, a v jehoZ vnitinim prostoru je suvn€ uloZen vysuvny sloup 312, tvoreny
s vyhodou svafencem ¢&tvercového prifezu. Na jedné ze stén sloupového vedeni 311 je z jeji
vnitini strany pfipevnén prvni pohon 313, jehoz vystupni hiidel 3131 je tvofena kulickovym
§roubem a jehoZ matice 3132 jsou upevnény na jedné z vnitinich stén vysuvného sloupu 312,
¢im? je umoznéno jeho plynulé vyskové prestavovani. Na vnitini stran€ jedné ze stén sloupového
vedeni 311 jsou pfipevnény dvé sady vodicich kladek 314, které jsou umistény ve dvou rovno-
béZnych rovinach vedenych soub&iné s jeho podélnou osou, pfi¢emz pfilehla st€na vysuvneého
sloupu 312 je opatiena dvéma soub&zné vedenymi vodicimi kolejnicemi 3121, které jsou vytvo-
feny tak, aby byly uloZeny mezi vodicimi kladkami 314 a byly s nimi v zabéru. V horni ¢asti
vysuvného sloupu 312 je uloZena vystupni hiidel 3122, ktera je spfaZena pomoci $nekového pie-
vodu 315, s druhym pohonem 316 uchycenym na konzole 317 upevnéné na vysuvném sloupu
312. Na volném konci vystupni hiidele 3122 vysuvného sloupu 312 vyskové jednotky 31 je pak
upevnéna, s vyhodou pfisroubovana, rotaéni jednotka 32.

Rotaéni jednotka 32 je tvofena dutym horizontalnim ramenem 321, k jehoZ bo¢nimu Celu je pfi-
pevnéna priruba 322 uzplisobena pro uchyceni kyvné jednotky 33. Ve vnitini dutiné 3211 hori-
zontalniho ramena 321 je pak uloZen tieti pohon 331 kyvné jednotky 33, k jehoz vykyvné hiideli
3311 je ptipojeno nosné rameno 332, na jehoZz konci je vykyvné uchycen adaptér 34. Adaptér 34
je s piirubou 322 dale spfaZen s pomocnym ramenem 333, takZe kyvna jednotka 33 vlastné tvofi
paralelogram.

Pii pozadavku na zakladani obrobki do stroje se tyto naskladaji v pfedem stanoveném poiadi na
skladovaci plochy 22 zasobniku 2 a celé manipula¢ni zafizeni se pfistavi k pracovnimu prostoru
stroje a pomoci fixa¢nich prvkil 12 se zajisti pracovni poloha manipula¢niho zafizeni. Nasledné
se propoji fidici a ovladaci jednotka 4 s fidicim blokem 3, zablokuje se vstup do vnitfniho pro-
storu obvodového plasté 14 a obsluha spusti pracovni proces. Manipulator 3 snimé automaticky
svym adaptérem 34 obrobky ze skladovacich ploch 22 zasobniku 2 v pfedem stanoveném pofadi,
a manipuluje s nimi, naptiklad je vklada do pracovniho prostoru stroje a po obrobeni je uklada
zpét. Veskera ¢innost manipulaéniho zafizeni je béhem celého naprogramovaného vyrobniho
cyklu plné automatizovana bez nutnosti zasahu obsluhy.

Pramyslové vyuZitelnost

Automatické manipulaéni zafizeni je uréeno pro manipulaci pfedmétl z mista na misto v riznych
odvétvich primyslu, napfiklad pro zajisténi vymény obrobkid u vyrobnich strojii a center pro
ukladani a vyjiméni vyrobki ze skladovacich ploch zasobniki ¢i regald, pro ukladani pfedméti z
palet na montaZni linky apod.

NAROKY NA OCHRANU

1.  Automatické manipulaéni zafizeni uréené pro manipulaci s pfedméty z mista na misto,
zejména pro zaklddani a vyménu obrobki u stroji, a obsahujici zésobnik (2), manipulétor (3) a
ovladaci a fidici jednotku (4), ktera je propojena jak s fidicim blokem (5) obsluhovaného zafize-
n{ tak s funkénimi jednotkami zasobniku (2) i manipulatoru (3), kde nosna zdkladna (1) je opat-
fena plastém (14) a manipulator (3) sestavé ze vzajemné spraZzenych vyskové jednotky (31), ro-
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ta¢ni jednotky (32) a kyvné jednotky (33), k jejiz koncové Casti je piipevnén adaptér (34) vyba-
veny technickymi prostredky pro uchyceni a pfenos predméti, pfi¢emz vyskova jednotka (31),
rotaCni jednotka (32) a kyvna jednotka (33) jsou uspofadéany tak, Zze vyskové jednotka (31) je
tvorena teleskopicky uspofadanymi sloupovym vedenim (311) a vysuvnym sloupem (312), jehoz
volny konec je upraven pro uchyceni horizontalniho ramena (321) rota¢ni jednotky (32), ke kte-
rému je pfipevnéna kyvna jednotka (33) pro upevnéni adaptéru (34) sestavajici z nosného rame-
na (332) a pomocného ramena (333) tvoficich paralelogram, vyznadujici se tim, Ze
na jedné ze stén sloupového vedeni (311) je z jeji vnitini strany pfipevnén prvni pohon (313),
jehoZ vystupni hiidel (3131) je tvorena kuli¢kovym Sroubem a jehoZ matice (3132) jsou upev-
nény na jedné z vnitinich stén vysuvného sloupu (312).

2.  Automatické manipulacni zaiizeni podle naroku 1, vyzmacéujici se tim, Zev
horni ¢asti vysuvného sloupu (312) je uloZena vystupni hiidel (3122), ktera je spfazena pomoci
Snekového prevodu (315) s druhym pohonem (316) uchycenym na konzole (317) upevnéné na
vysuvném sloupu (312).

6 vykrest
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