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(54) 'Programové Fizené zarizeni pro mezioperadni dopravu obrobkid p¥irubového charakteru

Vyndlez se tykd programovd F#izendho za¥izeni pro mezioperadni dopravu obrobkd p¥iru-

bového charakteru, zejména k robotdm.

Za¥{zeni pro dopravu a ustaveni obrobkd je celd ¥ada, kterd odpovidd rozmanitosti
tvard a charakter: obrobki, P¥i antomatizaci Jsou tato zafizeni pro dopravu obrobkd piH{=-
rubového 4varu na pz“edem_ urdené misto v presnosti ¥ 0,5 mm znadns sloZitd, zv148t&, nejsou~
1i vyrobky kruhového tvaru, V automatisbvany‘ch linkdch, kde jsou vyuZivény roboty, Je

vSak Zddouci, aby tato m¥izeni byla Jednoduchd, snadno p¥izplisobitelnd a levnd,

Nevyhody stévajicich za¥izeni odstrenuje predmit vynélezu, kterym je programové
Tizené z: ¥{zeni pro mezioperadni doprevu obrobkd p¥{rubového charakteru k robotu, vyba-
vené Fetézovym dopravnikem s nosi&i. Jeho podstata spodivd v tom, Ze na jednom konci do-
pravniku je upraveno p*ipravné zafizeni, na jehoZ rdmu je uchycen ovladad s posouvalem
e vedenim s nastavitelnymi dorazy, vybsveného signalizadnim snimadem a Fidicim snimadem

napojenym na ¥idici systém.

Pokrok vymélezu spodivd v Jednoduchosti za¥izeni p¥i zajiiit¥ni spolehlivosti & uni-
verzdlnosti, PHtom je zafizeni mono poufi t i pro dopravu p¥irubovych souSdsti nekru-
hového tvaru,

~Vynilez je znazorndn na pitiloZenén vykrese, ktery piedstavuje narys zai'izeni pro

dopravu obrobkii pirirubového charakteru i nekruhového tvaru, °
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ZaFizeni pro dopravu obrobki p¥irubového charakteru se sklédd z et &zového dopravniku

le p¥ipravného zeifizeni, uloZenych na stojenm 6. Ret¥zovy dopravnik L je opatien nosidi
2 obroblti, které jsou ‘gymén:l.telne’ podle tvaru obrobid, Ret3zov§ dopravnik } Jje pohénén
‘pohonem 3, nep¥,. vzduchovym vélcem, pro vyvozeni pietriitého pohybu o nastavitelné délce

. kroku,

Pi’-:u’.pré.vne’ za¥izeni tvo¥i rém 4, na ném? je uchyoen ovladad 3, nepi. pneunaticky véleo,
s posouvalem 8 a vedenim [ s naat;vitelnjmi dorazy. PP¥ipravné zaiizeni je vybaveno jednak
signelizadnim snimaéem 9, singalizujioim p¥{tomnost obrobku v nosidi g a jeduak ?{dicim
samimaéem 10, ktery sigxializuje pif tomnost obrobku jiZ ustaveného v piipravném zebizeni na

urdeném misté,

Obrobky se neklédeji do noside 2 Yetdzového dopravniku ) & jsou neseny k piipravnému
zeff{zeni. O piitommosti obrobku v nosidi 2 44 signél signalizedni mimad 2, Je-1i nogid
prézdny, ndsleduje daldl krok dopravniku 1 a% do okamZiku, kdy sisnél:l.zaém’. snimad 9
dd signdl o pfitomnosti obrobku. Jakmile obrobek'dojde k p¥ipravnému za¥izeni, posouvad
8 posune obrobek po vedeni 7 ai k jeho dorazim. Na této drdze se obrobek ustavi v poia-
dované poloze a Fidiel snimad 10 d4 signdl do ¥{diciho systémﬁ o pfipravenosti obrobku

pro uchopeni robotem.
PREDMET VYNALEZU

Programovd ¥i{zené za¥izeni pro meziopara.&m’. dopravu ob robkl p¥{rubového charakteru
k robotu, vybavené Fet¥zovym dopravnikem s nosiSi, vyznadené tim, %e na jednom konoi
dopravniku (1) je upiaveno p¥iprané zaiizeni, na jeho# rému (4) je uchycen ovlada¥ (5)
s posouvaden (8) a vedenim (7) s nastavitelnymi dorazy, piidem# pFipravné za¥izeni je
vybaveno signaliza¥nim snimaem (9) pro zjiiténi pFitomnosti obrobku v nosiéi (2) do-
pravaiku (1) a ¥{dfoim snimadem (10), pro signalizaoci piitomnosti obrobku ustaveného
v p¥ipravném zarizeni na poégdove.ﬁém nisté, napojenym na ¥idfocl systém. ‘
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