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4y MANIPULATOR DE PALETE

(57) Rezumat: Inventia se refera la un mani-
pulator de palete cu piese si semifabricate
dispuse In doua stive, destinat depozitarii i
manipularii semifabricatelor sau pieselor, in
vederea prelucrarii acestora in celule si
sisteme flexibile. Manipulatorul de palete
este alcatuit dintr-un depozit spatial de pa-
lete portpiese format din niste suporturi
pentru paletele portpiese dispuse in doua

stive si un manipulator propriu-zis, care
preia cate o paletd cu semifabricate din
stiva, o transporta pe verticala si pe orizon-
tala intr-o axa, care este si axa celulei fle-
xibile si a robotului, pe care o deserveste, o
mentine in aceastd pozitie pana cand ro-
botul preia pe rand toate semifabricatele,
dupa care acelasi manipulator transporta
paleta in stiva cu piese finite.



RO 96094

1

Inventia se refera la un manipula-
tor de palete, cu piese si semifabricate
dispuse in doua stive, destinat depozitarii
si manipularii semifabricatelor sau piese-
lor, in vederea prelucrarii acestora in ce-
lule si sisteme flexibile.

In scopul depozitrii si manipularii
semifabricatelor si pieselor introduse si,
respectiv, scoase din celule sau sisteme
flexibile, sunt utilizate transportoare cu
role, avand posibilitatea deplasarii obiectu-
lui atat individual, cat si mai multe, simul-
tan, dispuse pe palete de transport, cu ac-
tionare hidraulicd sau pneumatica, folo-
sind cilindrii pneumatici sau hidraulici, cu
cremaliera si pinion.

Dezavantajele acestor solutii con-
stau in aceea ca sunt constructii compli-
cate, care ocupa spatiu.

Problema pe care o rezolva pre-
zenta inventie constd in manipularea si
deplasarea individuald sau simultand a
paletelor cu piese si semifabricate.

Aceasta problema tehnica este re-
zolvata prin realizarea unui manipulator de
palete, cu piese si semifabricate dispuse
in doua stive, comandat numeric pe doua
axe de catre echipamentul de comanda
numerica al celulei sau sistemului flexibil,
actionat mecanic gi alcatuit dintr-un depo-
zit spatial de palete port-piese, format din
suportii pentru paletele port-piese, dispuse
in doua stive, care preia cate o paleta cu
semifabricate din stivd, o transporta pe
verticald si pe orizontala intr-o axa, care
este si axa celulei flexibile $i a robotului pe
care o deserveste, o mentine in aceasta
pozitie pana cand robotul preia, pe rand,
toate semifabricatele, dupa care acelasi
manipulator transportd paleta in stiva cu
piese finite.

Prin utilizarea manipulatorului de
palete conform inventiei se obtin urmatoa-
rele avantaje:
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- simplificare constructiva;

- cresterea fiabilitatii.

In continuare, se prezintd un
exemplu de realizare a inventiei, in lega-
tura si cu fig.1...3, ce reprezinta:

- fig.1, vedere laterald a manipu-
latorului;

- fig.2, vedere de sus a manipu-
latorului;

- fig.3, sectiune prin actionarea

verticala, dkupé planul I - I din fig.2.

Manipulatorul de palete port-piese
este alcatuit dintr-un depozit A de palete 1
port-piese, dispuse in doua stive, si un
manipulator propriu-zis B, care asigura
transportul cate unei palete 1 dintr-o stiva
in alta.

Manipulatorul este alimentat de
catre un mijloc de transport extern, cu pa-
lete 1 de transport, echipate pentru un
anumit tip de piese, dispuse in dou stive,
dupa axele I si ll, fiecare stiva sprijinindu-
se pe cate patru suporti prevazuti cu niste
elemente de centrare 3.

Deplasarea fiecarei palete 1 dintr-o
stiva in cealalta, cu oprire intermediara in
axa “0" a celulei, se face de catre manipu-
latorul B propriu-zis, capabil sa prind& sau
sa elibereze paleta 1 si sd o deplaseze pe
doua directii vertical, axa z, si orizontal,
axa Xx.

Prinderea si eliberarea paletei 1 se
realizeaza cu ajutorul unui mecanism de
preluare a paletelor C, prevazut cu patru
parghii 4 de preluare a paletelor 1, actio-
nate simuitan.

Mecanismul de preluare a paletelor
C se deplaseaza vertical pe ghidajele unui
carucior orizontal 5, cu ajutorul unor galeti
cu role 6 si a unui motor de curent conti-
nuu 7, care transmite miscarea prin inter-
mediul unei curele dintate 8, la un surub
cu bile 9, a carui piulitd 10 este fixata pe
mecanism .
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Caruciorul orizontal 5 se depla-
seaza pe ghidajele portalului 11 cu ajuto-
rul unor galeti cu role 12, intr-o actionare
similard cu actionarea verticala.

Comanda deplasarii pe axele x si
z ale manipulatorului B se efectueaza de
un echipament de comanda numerica a
unei celule sau a unui sistem flexibil, in
care este integrat.

Revendicare

Manipulator de palete port-piese,
deplasabil dupa doua directii, orizontala si

10

verticald, alcatuit dintr-un depozit spatial
de palete port-piese, dispuse in doua
stive, fiecare stiva sprijinindu-se pe cate
patru suporti, prevazuti cu elemente de
centrare, caracterizat prin aceea cé este
actionat cu ajutorul unui motor de curent
continuu (7), care transmite miscarea, prin
intermediul unei curele dintate (8), la un
surub cu bile (9), a carui piulita (10) este
solidara cu cadrul mecanismului.

(56) Referinte bibliografice
brevet RO nr.90531;
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