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(54) Zaiizeni pro skiadovani, manipulaci a transport nistroji

Vynalez se tykd zatizeni pro skladovéni, mani-
pulaci a transport ndstrojii, zejména pro &islicové
Tizené stroje a obrabéci centra.

Dosud se u obrabécich center s ¢islicové fizenymi
stroji pouzivaji zdsobniky s ndstroji, které tvori
pohotovostni zdsobu seffzenych néstrojii pro celou
vyrobni ddvku. Jednotlivé néstroje z téchto za-
sobniktl jsou podle programu automaticky vyme-
fiovény do pracovniho vietena obrdbéciho stroje,
a néstroj, ktery skondéil pracovni cyklus, je uloZen
zpét do zésobniku. Plnéni zdsobnik ndstroji je
provadéno ruénim zpiisobem, zejména u fetézovych
zasobnikitl. U malokapacitnich zdsobniki, které jsou
kruhové, se provadi zakldddni néastrojii stejnym
zplsobem nebo vyména sady néstrojt je provadéna
vyménou celé palety s ndstroji. Zaména palet je
mo#ns pouze po ukonteni celé vyrobni davky.
Plnéni téchto palet je providéno rovnéZ ruénim
zpisobem na pifpravnych pracovistich .a palety
jsou skladovany aZ do doby, kdy mé byt provedena
vyména pro novou vyrobni divku.

Nevyhodou stdvajicich zptisobl je ruéni manipu-
lace s nastroji, kdy obsluha musi jednotlivé nastroje
k piislu$nému zésobniku éislicové Fizeného stroje
dopravit bud na pomocné paleté pro Tetézové
z4sobniky nebo celou paletu pracné vyménit u ma-
lokapacitniho kruhového zésobniku. Nerovnomér-
nym otupenim jednotlivych Feznych néstrojit do-
chdzi k tomu, Ze das od fasu je nutné vyménit
nejvice otupené ndstroje bud jednotlivé nebo celou
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sadu. Dosavadni zphsob se jevi neekonomickym,
nebotf neni zarudena stejnd trvanlivost ostif vSech.
nastrojt v celé sadé a vyménou za novou sadu
se rozfifuje podet nastroji. Dald{ nevyhodou je
skladovdni{ daldich zdsobnich palet, které jsou
pripraveny s predstihem pro novou vyrobni ddvku
a tvolf mrtvy kapitdl ndstrojti. Pii havérii jediného
nastroje je nutné ruéné vyménit potiebny ndstroj,
popi. celou paletu. Rovnéz nenf mozné provadét
béZnou kontrolu jednotlivych néstrojt, tzv. in-
spekei ndstrojii, co do rozméru, opotiebeni nebo
zniéeni néstroje.

Mnohé z téchto nevyhod odstranuje zaiizeni pro
skladovini, manipulaci a transport néstroji, ze-
jména pro obrabéci centra podle vyndlezu, jehoz
podstata spodivd v tom, Ze zisobnik ndstroji. je
tvofenrovnobéZnymi sténamivzdjemné konstrukené
spojenymi, opatienymi voditky pro tloiné buiky
upinacich kuZeld ndstrojii, horizontalné vysuvné,
kazdé tlozné misto a dloznd butika ndstroji jsou
opatieny korespondujicimi prvky indexovaciho
mechanismu polohy, pti¢emz alesponl na jedné
strané zdsobniku nastrojil je upraveno pohotovostni
manipulaéni tlozné misto GloZnych bunék ndstroji
a na strané zdsobniku nastroji prilehlé upinacim
stopkdm néstroji je upraven manipulétor pojizdny
v roviné kolmé k osovému sméru ndstroji v tloz-
nych buitkich a ve dvou vzdjemné kolmych
smérech po vedenich. Vertikdlné pojizdnd st
manipuldtoru je opatiena vedenim s pohyblivou



¢4sti vysuvnou v osovém sméru kédovanych nd-
stroji uloZenych v uloZznych bunkéch a zakonéenou
chapatem pro odbér tloZnych bunék s ndstroji.
Chapaé je opatien Gteci jednotkou, jez je uloZena
na pruziné a je opatiena nardzkou pro vymezeni
polohy proti tloZné butice a zafizenim pro Gteci
pohyb. V libovolnédm misté zdsobniku mize byt
upravena ¢ast pro uklddani kédovanych ndstroji,
které svym pramérem presahuji prichozi &itku
mezi rovnobéinymi sténami zdsobniku ndstroji
v tlozném misté. Zasobnik néstroji mize byt opa-
tten dopravni drahou pro spojeni riznych dloznych
mist ndstrojit, napf. jednotlivych technologickych
pracovidt, skladu, pifpravny néstroji, pFitemy na
dopravn{ drize je dopravni vozik transportu né-
strojit s uloznymi misty pro tlozné buitky nastroji.
Dopravni vozik transportu néstroji s uloznymi
misty pro ulozné buniky ndstroju muze byt opatien
clonou a zésobnik ndstrojti indikaéni jednotkou
pro nastaveni presné vzdjemné polohy obou celki.
Poloha dopravniho voziku transportu ndstroji je
zajifténa pii manipulaci s ndstroji zpeviiujicim
zak{zenim. V zdsobniku ndstrojt maze byt uprave-
na dréha pro vozik manuélniho pifsunu ndstroju
k zdsobniku néstrojii, vozik manudlniho ptisunu
ndstroji je vybaven stejnymi a stejné orientovany-
mi uloinymi misty pro tlozné butiky ndastroji
jakymi je vybaven zdsobnik ndstrojii. Pohotovostni
manipulaéni tlozné misto Gloznych bunék nastroju
muZe byt umisténo v dosahu manipuldtoru pro
automatickou vyménu nédstroji do vietene stroje
miize byt opatieno mechanismem pro posuv v oso-
vém sméru nastroji ulozenych v zdsobniku ndstroji,
nebo mechanismem pro vertikdlni posuv, nebo miize
byt opatieno mechanismem, pro sklopeni ndstroje
o 90°, zejména pro stroje s vertikdlnim vietenem.

Vyhodou zaiizeni podle vyndlezu je moznost
piipravy néstroje pfedem do pohotovostnfho mista
pro vyménu néstroje do vietene stroje, a to z ne-

hybného zdsobniku. Dal$f vyhodou je rychld, plynu-

14 a predeviim automatizovani doprava ndstroji
v malych ddvkéch do prostoru k zdsobniktm &isli-
cové Fizenych stroji nebo obrdbécich center i moz-
nost vzajemného pijéovani néstroji mezi zésobniky
jednotlivych stroji. Soudasné je vyreSena doprava
néstroji z piipravny, brusirny, kontroly seffzeni
nastroji a je téZ umoZnéno providét inspeként
prohlidky ostfi exponovanych ndstrojii, coZ je
pii vyrobnim procesu nutné. Vynélez umoziuje
operativni ‘evidenci vSech ndstroja i v piipadé
selhdni paméti Fidiciho systému, kdy pomoci ¢tecfho
zafizeni je mo#né kdykoliv informaci o evidenci
obnovit. Ulo#né buﬁky mohou obsahovat tlozné
misto pro vice nez jeden ndstroj.

Priklad provedeni zafizeni podle vynilezu je
zndzornén na obr. 1, obr. 2, obr. 3, obr. 4 a obr. 5.
Obr. 1 je schematicky ndértek zafizeni v axono-
metrickém pohledu, obr. 2 je ndrysny pohled na
tlozné mista v zdsobniku nédstroji rtznych pra-
méri, ulozenych v zdsobniku, obr. 3 je bokorys
obr. 2 s vyznadenym odbérem pfisludnych néstroji
manipuldtorem pomoci chapade se étecim zafizenim
pro identifikaci kédovanych néstroji. Obrdzek 4
zngzornuje bokorys zaji§téni lozné buriky s kédo-
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vanym néstrojem pomoci indexovaciho mechanismu
polohy v tloZném misté zdsobniku ndstrojit a obra-
zek 5 je ndrys obr. 4.

Na obrézeich je zdsobnik 1 ndstroji vytvoren tak,
ze nékolik svislych rovnob&Znych nosnych stén 2
je konstrukéné spojeno a. opatieno voditky 8 pro
ulozné bunky 4 s néstroji, které jsou horizontilnd
vysuvné. Kazdé wlozné misto a tiloind buiika 4
ndstrojii jsou opatieny korespondujicimi prvky
indexovaciho mechanismu 18 polohy, v daném pI'l-
padé tvofeného zipadkou, sestivajici z pruziny
a zardzky. Pro uklédéni a vyjimdni dloZnych
bunék 4 s ndstroji je za zdsobnikem 1 ndstroji
upraven manipuldtor 7 pojizdny po vedenich 20,
22 a opatfeny na své pohyblivé désti specidlnim
chapadtem 8. Chapat 8 je opatien &teci jednotkou 10
kédovacich prvkit upravenych na konei zndzorng-
ného upinaciho kuZele néstroji.. Pojezdy mampu-
latoru 7 ve vertikdlnim i hozizontdlnim sméru,
jakoz i funkei chapade 8 a Steci jednotky 10 kodo-
Va,nych naﬁtro]u Ize ovlddat Fdicim sysbemem 11,
na néji jsou uvedené CAsti zalfzeni napojeny.
Soucésti zdsobniku 1 ndstroji je pohotovostm ma-
nipulaéni loZné misto 6 pro vstup nebo vystup
kédovanych néstrojii opatienych dlofnymi buii-
kami 4. Pohotovostni manipuladni tloZné misto 6
opatfeno vedenim 5 a je umisténo v dosahu mani-
pulétoru 7 a chapade 8. Pohotovostnf manipulaéni
tloZné misto 6 mize byt fefeno i jako inspekéni
pracoviité. Pohotovostni manipulaéni tloné misto
6 tvoii pohotovostni polohu ndstroje 21 pro vieteno
nezndzornéného obrabéctho stroje. Pohotovostni
manipulaéni tiloZzné misto 6 mie byt provedeno
i jako vysuvni jednotka popiipadé vertikdlnd
sklopnd o 90° pro stroje s vertikdlnim vretenem.
Soudésti pohotovostniho manipulaéniho tiloZného
mista 6 je na obrdzkku i manipuldtor 19 automatické
vymény néstrojii s piislu§nym nezndzornénym
mechanismem pro uvollovdni ndstroje z wuloiné
buriky 4 pii vyméné ndstroje 21 do vietena neznd-
zornéného obrabéciho stroje. V zdsobniku 1 néstroji
jsou upravena tloznd mista 12 ohranitend sténami
28 pro ndstroje, které svym primérem piesahuji
priichozi §fFku mezi rovnobéZnymi nosnymi sténami
2 zdsobniku 1 néstroji. Zésobnik 1 ndstroji a jeho
ulozné mista 12 pro ndstroje s velkym prémérem
je opatien dopravni drahou 13 pro spojeni jednot-
livyeh technologickych pracovidt.. Na dopravni
dréze 13 je umistén dopravni vozik 14 transportu
nastrojit s uloZnymi misty pro tloZné buiky 4.
Ptesnost nastaveni polohy dopravniho voziku 14
transportu nastroji proti zdsobnfku 1 néstroji
zajistuje indikaéni jednotka 15 umisténd na zdsob-
niku a clona 23 umisténd na dopravnim voziku 14
transportu néstrojii. UloZné mista s uloznym1
buitkami 4 dopravniho voziku 14 transportu ni-
stro;u jsou v dosahu manipuldtoru 7 a jeho chapade
8 i Cteci jednotky 10. Pro manudlni zisobovéni
zasobniku 1 ndstroji je upravena na podlaze v rovi-
né zésobniku 1 drdha 16 pro vozik 17 s ndstroji
opatienymi GloZnymi butikami 4 s rozteéi tloznych
mist zdsobniku 1 ndstrojt v dosahu manipulétoru 7,
jeho chapace 8 a Gtecf jednotky 10.

Zatizeni pracuje takto: Sefizeny kodovany néstrOJ



opatieny tloZnou, butikou 4 je ruéné nebo mecha-
nicky vlozen do tlozného manipulatniho mista 6.
Povelem pro fidici systém 11 je ndstroj piipraven
ke vstupu do zdsobnfku 1 néstroji. Manipuldtor
7 obdr#{ prisluinou informaci k odbéru néstroje do
zésobniku 1 nistrojit a. ovladdn svym naprogramo-
vanym cyklem zastavi pted tloznym manipula¢nim
mistem 6. Pojezdem pohyblivé ¢asti 9 manipula-
toru 7 kontaktuje prazdny chapaé 8 tloznou butiku
4 s kédovanym néstrojem. Ctecf jednotka 10 piecte
kéd néstroje a porovné se zadanou vstupni infor-
maci pro vstupni misto. V pifpadé nesouhlasu
nebo neditelné informace itdici systém 11 siunali-
zuje zdvadu andstroj se neodebere. V piipadé sprév:
né informace provede Fidici systém 11 rozkédovani
informace a uréi, zda jde o ndstroj béiny nebo
o nastroj s velkym primérem a urci piisluSny
podeyklus pro odbér nistroje. Chapa¢ 8 manipuld-
toru 7 odebere loznou buniku 4 z loZzného mani-
pula¢niho mista 6 a pojezdem -pohyblivé dsti 9
vysune néastroj s tloznou builkou 4 do transportni
polohy manipuldtoru 7. Soucasné fidici systém 11
urdi nejblizéi volné dloiné misto pro uloZeni nd-
stroje v zésobnfku 1 néstrojti a udd souradnici
adresy pro pojezd manipulstoru 7. Po uloZeni
tloné butiky 4 s kédovanym nastrojem zapi$i se
prislugné informace do paméti fidictho systému 11.
Vyjiméni néstroje ze systému je provddéno opac-
nym zpisobem. Analogickym zpilisobem je nédstroj
uviddén do zdsobniku 1 ndstroji i z dopravniho
voziku 14 transportu ndstrojtt nebo z voziku 17
manualnfho p¥isunu ndstroji, nebot tloind mista
s tiloZnymi butikami 4 dopravniho voziku 14 trans-
portu néstroji pojizdéjictho po dopravni drdze 13
i tloZn4 mista voziku 17 manudlntho pfisunu né-
strojf jsou v dosahu manipuldtoru 7 a jeho funké-
nich prvkd. Dopravni draha 13 spojuje jednotlivd
technologickd pracovisté, takZe jeden napriklad
dzce specializovany ndstroj miize byt vyuzivin
vice stroji. K presnému polohovéni dopravniho
voziku 14 transportu ndstroji slouz{ jeho indikaéni
jednotka 15.s clonou 23 nastaveni polohy upiestiu-
jici vzéjemnou polohu voziku 14 transportu né-
stroji proti zisobniku 1 ndstrojii po zpevnéni
pomoci &eplt 27 pro odbér ndstrojt uloZenych
v floZnych buiikdch 4. Pfepravované ndstroje na
voziku 14 transportu ndstrojli se zastavi presné
v zésobniku 1 néstrojii, zpevni se depy 27 a do
Fidietho systému 11 pfijde informace k p¥islugnému
odb&ru. Manipuldtor 7 s pohyblivou éasti 9 se
nastavi do odbérové polohy dopravniho voziku 14
transportu ndstroj, chapa¢ 8 manipulatoru ¥ kon-

taktuje tloznou buitku 4 v dopravnim voziku 14
transportu néstroji. Cteci jednotka 10 v chapadi
8 precte kod dopraveného nastroje a predd infor-
maci do ¥idictho systému 11. Vyhodnocenim spravné
informace zvoli Tidiei systém 11 prisluiny podeyklus
pro chapa¢ 8 manipuldtoru 7 a dloznd butika 4
s kédovanym nédstrojem se ulozi na nejblizi volné
tloZné misto v zdsobniku 1 ndstroji. Informace
o néstroji se zapiSe do paméti fidictho systému 11
a slouzi pro dal&f manipulaci v oblasti technologic-

kych pracovist. Pii transportu ndstrojit na jiné

technologické pracovisté je postup opacény. V pii-

padé havérie pamétového systému ridiciho systému
11 je mozné informace obnovit éteci jednotkou 16
v chapadi 8 manipuldtoru 7, kdy manipuldtor 7
adresné zastavuje v mistech .aloZnych bun¢k 4
zdsobniku 1 néstrojl a kontaktovinim éteci jed-
notky 10 s tloinou bunikou 4 pomoci pruziny 24
a dorazu 25 zjistuje obsazenost jednotlivych tdloz-
nych mist. V piipadé obsazeni tilozného mista éteci
jednotka 10 piecte zaiizenim 25 informaci kédova-.
ného ndstroje a udaj se zapise do paméti fidiciho
systému 11 v oblasti celého zdsobniku 1 néstroji.
Zvlagtnim piipadem je manudlni zésobovani vo-
zikem 17 manudinitho prisunu néstrojii, kdy do
prostoru zdsobniku 1 néstrojt vstupuje nékolik
nastrojii. Pomoci ¢éteci jednotky 10 se zapife in-
formace o néstrojich do pamétf fidictho systému 11
a vozik 17 manudlntho pfisunu ndstroju pak tvori
¢ast zdsobniku 1 ndstroji. Préce manipuldtoru 7,
pokud jde o pohotovostni manipulaéni tlozné misto
6, z ného? se nastroj odebird pro vyménu do vietene
nezndzornéného stroje, je analogickd se shora
popsanymi pripady.

Zatizen{ podle vynilezu je moino pouiit s vy-
hodou u individudlné nasazenych obrabécich cen-
ter, kde jediny manipuldtor plni z ruéniho voziku
zasobnik ndstroji stroje i vyménnou stanici. Zvét-
genfm kapacity Gloznych mist zdsobniku stroje Ize
decentralizovat sklad néstroj spoleény pro nékolik
strojit a doplnénim dopravy nédstrojli mezi stroji
vytvotit pruzny a rychly systém dopravy mezi jed-
notlivymi pracovisti, zejména v pruznych vyrob-
nich systémech. Jednotné “provedeni zisobnikil
a manipuldtortl, jakoz i ochranné podminky pro
upinaci néstrojové stopky dévajl piedpoklady
pro tUspéfnou, rychlou, plynulou a bezpetnou
vyménu kédovanych nédstrojft mezi jednotlivymi
technologickymi pracovisti 8 minimélni Gpravou
stdvajicich NC strojit a minimdlnim poétem kédo-
vanych néstrojt.

PREDMET VYNALEZU

ot

1. Zaiizeni pro uskladiiovini, manipulaci a trans-
port ndstroji, zejména pro é&islicové fizené stroje
a obrabécl centra, vyznatené tim, Ze sestiva ze
zésobniku (1) nistrojl, ktery je tvoren rovnobéiny-
mi nosnymi sténami (2) vzdjemné konstrukéné
spojenymi, opatfenymi voditky (3), do kterych

jsou zasunuté alozné buiiky (4) ndstrojti v horizon-
talnim sméra vysuvné, kazdé tlozné misto a Glozna
butika (4) ndstrojit jsou opatfeny prvky indexo-
vaciho mechanismu (18) polohy, piicem# nejméné
na jedné strané zasobniku (1) ndstroji je upraveno
pohotovostni manipulaéni misto (6) tGloznych bu-



nék (4) néstroji a na strané zdsobniku (1) néstroji
piilehlé upinacim stopkdm ndstroji v uloZnych
bunikdch (4) je upraven manipulétor (7) pojizdny
v roviné kolmé k osovému sméru ndstroju v dloz-
nych buitkich (4) ve dvou vzdjemné kolmych
smérech po vedenich (20, (22), piitem# pojizdng
¢ast manipuldtoru (7) je opatiena vedenim rovno-
béZnym s osovym smérem ndstroji v wloZnych
burikdch (4) s pohyblivou &asti (9) zakonéenou
chapadem (8) pro manipulacisdloznymi burikami (4).

2. Zaifzeni podle bodu 1 vyznadené tim, Ze
chapa¢ (8) je opatien &teci jednotkou (10) pro
identifikaci ndstroji ~ opatienych kédovacim
prvkem.

3. Zalizeni podle bodu 2 vyznacené tim, Ze &teci
jednotka (10) je uloZena na pruziné (24) a opatiena
nardzkou (26) pro vymezeni polohy éteci jednotky
(10) proti tilozné buiice (4).

4. Zaifzeni podle bodu 2 vyznadéené tim, Ze éteci
jednotka (10) je opatfena zatizenim (25) pro tteci
pohyb.

5. Za¥izeni podle bodu 1 vyznatené tim, Ze

v zdsobniku (1) ndstroji v libovolném wmisté je .

upraveno tilozné misto (12) s tvarové upravenymi
rovnobéZnymi sténami (28) pro ukldddni nastroji,
které svym pramérem presahuji prichozi $ifku
mezi rovnobéinymi sténami (2) zdsobniku (1)
nastroji.

6. Zatizeni podle bodu 1 vyznadené tim, Ze
zésobnik (1) ndstroji je opatien dopravni drahou
(18) s dopravnim vozikem (14) transportu néstroji,
pfidem? dopravni vozik (14) transportu néstroji
je opatfen aloinymi misty tlofnych bunék (4)
v dosahu chapade (8) manipuldtoru (7).

7. Zatizeni podle bodu 6 vyznadené tim, Ze
dopravni vozik (14) transportu ndstroji a zédsobnik
(1) néstrojit jsou opatieny clonou (23) a indikaéni
jednotkou (15) pro nastaveni pfesné vzéjemné
polohy.

8. Zafizeni podle bodu 1 vyznadené tim, %e zé-
sobnik (1) ndstroji je opatien vozikem (17) manudl-
niho pifsunu nédstrojiit s tloZnymi butikami (4)
umisténymi v dosahu chapade (8) manipulétoru (7).

9. Zafizeni podle bodu 1 vyznadené tim,Ze poho-
tovostni manipulaéni misto (6) GloZnych bunék (4)
je opatieno manipuldtorem (19) automatické vy-
mény néstrojit (21).

10. Zatizeni podle bodu 9 vyznalené tim, Ze
pohotovostni manipulaéni misto (6) je opatieno
vedenim (5) v osovém sméru ndstroju.

11. Zat¥izeni podle bodu 9 vyznadené tim, Ze poho-
tovostni manipulaéni misto (6) je pro stroje s verti-
kalnim ulofenim vietene opatfeno mechanismem
pro_sklopeni néstroje o 90°.
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