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(54 za¥fzent pro manipulaci a ukldddnf vyrobkl na palety v pFedepsanych roztedich

Vyndlez se tykd za¥fzen{ pro manipulaci a ukldddnf vyrobki na palety v pPedepsanych

roztedfch, sestdvajfc{ z vlastnfho manipuldtoru s manipula¥nfm ramenem, soufadnicového sto=

lu a #fdictho systému s pneumatickymi a elektricymi pohony,

V soudasné dobé se manipulace s vyrobky z vyrobnfch strojd, zejména pak lisl, provdd{
rtznymi zpisoby, kieré jsou zdvislé p¥edeviim na mechanickych vlastnostech vyrobkd, jejich
tvaru, vykonu vyrobnfho stroje, bezpednostnich podminkdch a dealdfch faktorech, V mnoha pif{-
padech se je¥t&. ponzivd rudnf manipulace a to zejména tehdy, jednd-1li se o manipulacl s ne-
pF{1is pevnymi vylisky z préskd, které jsou mnohdy zna¥n& tvarové &lenité, p¥{padnd maj{ '
funkdn{ hrany, které nesmi byt pod3kozeny, Takové vylisky se velmi dasto dle technologického
postupu vyroby sklédajf na palety pro nésledny vypal nebo glinovédnf v peci, Cinnost obsluhy
lisu je pak monotonnf, p#i vétiich kadencich lisu namdhavd, s nebezped{m vzniku Grazu a v
ndkterych piFfpadech je p¥flinou zvyiZené zmetkovitosti, Nékte#f vyrobei lisd pro prédskovou
metalurgii deddvajf k lielm manipuldtory pro odebirdnf vyliskd a jejich uklddédnf na palety,
Jedno ze zndmych za¥fzenf pracuje s prekldddnfm v mezipoloze, coZ umo¥nuje zkrdtit drshy
pohybu p¥i premfs¥ovénf vylisku na polovinu, V mezipoloze je Fefena rovnéZ orientace VY=
1iskd, tj, natddeni vyliskd trojdhelnfkového tvaru tak, aby loznd plocha palety byla co
neijive vyuZita, Pohyb palety je ¥fzen Zablonou, Za¥fzenf je znalné sloZité, obt{Znd seff-

ditelné a zabfrd neimérnd mnoho prostoru pied vlastnim lisem,
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Rovné% je zném manipuldtor s preumatickym pohonem premfatujfct vylisek z lisovacfho
prostoru lisu na paletu bez mezipolohy, Zaffzenf je pomérné jednoduché konstrukce, zabfrd
milo prostoru u lisu a umoihuje dobry p¥fstup k lisu pro vyménu ndstroje a sefizovént,
Sou¥adnicovy stdl s paletou se pohybuje na dvoutyiovém vedenf a Je Pfzen v kartézgkych
éoufadnicich. pohénén je pneumstickymi vélci p¥es rohatkovy mechanismus, Pregtavitelnost
gouradnicového stolu na jiny typ vylisku nenf pruind a odpovidd pouZitému systému ¥$fzeni,
Za¥fzenim pro orientaci v§liskl tento manipuldtor nenf vybaven a tudiZ neumofnuje maximéle

nf vyufitf palety u vyliekd trojihelnikového tvaru,

Uvedené nevyhody odstranuje za¥fzen{ pro manipulaci a uklddédnf vyrobki na palety
v p¥edepsanych roztedfch, sestdvajfcf z vlastntho manipuldtoru s manipuladnfm ramenem,
souradnicového stolu a Ffdicfho systému & pneumatickymi e elektrickymi pohony podle tohoté
vyndlezu, jeho¥ podstata spodfvé v tom, Ze manipuladnf rameno opatiené na jednom konci me=~
chanismem orientace a uchopovacim za¥{zenfm, na druhém konci pohonem orientace je zakoive=
no v télese manipuldtoru s pFevodovym ustrojfm s pohonem zdvihu manipulaénihd iamena a
koncovymi spfnadi, je p¥es fixadn{ rameno otodn¥ uloZeno ne nosné ty&i spojené se zdkla~-
dem menipuldtoru, na nf¥ je déle uloZen fixadn{ zdvés souFadnicového stolu s ustavenym
pohonem posuvu ve sméru osy y, jednotySové vedeni ve sméru osy ¥ s jisticimi koncovymi
spinadi soufadnicového etolu a suportem pohonu, jeZ nese pohon posuvu ve sméru oSy X 8
JjednotyZové vedenf s jisticfmi koncovymi spinadi se suportem nosice palety se stavitelnym
nosidem palety a s ¥fdicim systémem, ktery ¥{d{ pneumatické pohony prost¥ednictvim signdla
koncovych spfnadt, ovldda¥e a obaluhovaného zaifzeni, zpracbvanjch blokem fluidni logiky
a blokem vykonovych zesilovadl a elektrické pohony soufadnicového stolu signdly z ovléddade
bloku fluidnf logiky & generdtoru pulsd zpracovenymi v blocfch pFedvolitelnych &ftall e=-
lektronickych pFepinadl fdzf krokovych motorl a vykonnych zesilovald,

Hlavnf vyhodou manipuldtoru pro odebfrénf vyliskd od lisk dle tohoto vyndlezu je, Ze
umo¥fuje velmi snadné seiffzenf pi¥i zméné€ typu odebfraného vylisku, Zejdéna geffzenf veliw
koeti Zddanyeh roztedf vyliskd ne paletd a jejich podtu v jedné $adé se provddi pouhym nae
stavenfm ¥4danych hodnot v obou soufadnicovych osdch na p¥epfnadich pFedvolby, Dals{ vyiho=
dou jsou malé rozmdry manipuldtoru i soufadnicového stolu v didsledku pouZit{ kompaktnfho
jednoty&ového vedenf v obou soufadnych osdch a pohonu posuvl pomoci krokovych motord, Snad=
ny p¥fstup k lisu p¥i vymdné a se¥izovédnf lisovacfho ndstroje p¥fpadné moinost lisovéni
bez pou¥itf manipuldtoru instalovaného na lise je zajiSténo zavé¥enim vlastnfho manipulde
toru i soufadnicového stolu otodné na vertikdln{ noené tyéi s moZnost{ jejich odklopenf na
bok 1isu, Nemalou vyhodou tohoto manipuldtoru je, %e manipuladn{ rameno je opatieno mecha=
nismem orientace, ktery umoZnuje vylisky tvaru trojthelnfka sklddat na paletu tak, Ze vy= |
uZitf lo¥né plochy palety vyjlisku bude co nejvé&tsSf{, Tento mechanlemus je ¥fzen pneumatic-
kym E{tadem, ktery zpisobf natolenf kaidého druhého vylisku o 60 °, Je=li na ovlddacim pa-
nelu orientace p¥edvolena, Daldf vyhodou je i pouZitf fluidikovych turbulentnich zesilova-
&) bez pohyblivych soulddstf u logické &dsti Ffdicfho systému, coZ je vyhodné v prasném

prost¥edf,
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Na p¥iloZeném vykrese je na obr, 1 zndzornén manipuldtor se soufadnicovym stolem,
jejichZ uloZen{ na spoledné nosné tydi e ovlddacf panel s ¥fdicim systémem a na obr, 2 je

schematicky zndzorn&no blokové schéma Ffzeni manipuldtoru a soufadnicového stolu,

Fa obr, 1 je zobrazena manipulovand souddst 20 umfsténd na dloZné plode 21 obsluhova-
ného za¥fzenf 37, manipuladn{ rameno 3 v zdkladn{ poloze opat¥ené na jednom konci mechanig-
mem 10 orientace a uchopovacim'zafizenim 11, na druhém konci pohonem 8 orientace zakotvené
v t&lese 6 manipuldtoru s p¥evodovim Ustrojim 38 e pohonem ] zdvihu manipuladnfho remena 9
a koncovymi spfnadi 22 je prostfednictvim fixadnfho ramene 3 otodné uloZeno na nosné tydi
2 spojené s zdkladem 1 manipuldtoru, kde je rovn&Z otodné uloZen fixalnf zdvés 4 soufadni-
cového stolu nesouci{ pohon 19 posuvu ve sméru osy y a jednotylové vedenf 18, s jisticimi
koncovymi spinadi 23 soufadnicového stolu, na kierém je uloZen suport 17 pohonu ve sméru
osy x nesouc{ pohon 16 posuvu a jednotySové vedeni 15 s jisticimi koncovymi spfnadi 23 sou=
Fadnicového stolu, na kterém je uloZen suport 14 noside 13 palety 12 se stavitelnym nosidem
13 a vlofenou paletou 12, prifemz Ffdic{ systém manipuldtoru a’ soufadnicového stolu uloZe=
ny v ovlddacim panelu 24 obsahuje jak zndzornéno na obr, 2 blok fluidnf logiky 25, blok
vykonovych zesilovell 26 pro ovlddén{ pohond 3, 7, 3, blok elektronické logiky 27 pro ovld-
dédnf pohonu 16 posuvu ve sméru osy x a pohonu 19 posuvu ve smdru osy y prost¥ednictvim blo=-
ku predvolitelnych &{tadl 28, bloku predvolitelnych 3ftadl 29, elektronického p¥epfnale fé=
z{ krokového motoru 30, elektronického prepinade fdz{ krokového motoru 30, elektronického
pfepinade fdz{ krokového motoru 31, vjkonového zesilovale.32 a vykonového zesilovale 33,
Impulsy pro ovidddn{ krokovych motori jsou vytvdfeny generdtorem pulst 34, piidemZ celé za-
F{zen{ lze ¥{dit ovlddalem 35 a vazba na obsluhované zaFfzent 37 je zajiSténa prostiednict-

vim vykonového zesilovale 36,

Pracovn{ cyklus manipuldtoru dle vyndlezu vychdzf ze zékladnf polohy manipuladnfho ra-
mena § nad paletou 12 & pohonem 7 zdvihu manipulaénfho ramena 9 v horni dvrati, Rozbéh pra=-
covafho cyklu manipuldtoru je zajiSté&n impulsem od obsluhovaného zaffzeni 37 zavedenym do
bloku fluidnf logiky 23, Prostfednictvim bloku vykonovych zesilovadl 26 je Ffzen pohén 5
otéden{ manipula&nfho ramena 9, ktery pfes téleso 1 manipuldtoru s pievodovym dstrojim 38
natdd{ manipulaénf rameno 9 ze zdkladnf polohy do druhé krajnf polohy nad manipulovanou
souddst 20, kterd je na dloZné ploSe 21 obsluhovaného za¥fzenf 37, Impulsem od koncového
spin&ée 22 se v této poloze prestavi pohon 7 zdvihu manipula&nfho ramena 9 do spodnf{ dvrati,
Ti{m e uchopovacf za¥fzenf 11 p¥iblfZi k manipulované souddsti 20 a provede jejf uchopent,
Podle druhu, tvaru a vlastnostf manipulované souddsti 20 lze pouzft uchopovaci za¥fzen{ pra-
cujfcf na principu p¥isavky ovlddané vyvévou, mechanického sevienf, magnetickém a podobng,
Po uréitém zpozddnf, které je nutné pro spolehlivé uchopeni souddsti, které lze v urditém
rozmez{ nastavit, dojde k reverzaci pohonu 7 zdvihu manipuladntho ramena 9 a jeho pFresta=
ven{ zpét do hornf dvrati, Potom ndsledujf zp8tny otdSivy pohyb manipuladnfho ramena 9
8 uchopenou manipulovanou souldstf 20 do zdkladnf polohy nad paletu 12, kde op&tnou rever=-
zac{ pohonu 7 zdvihu dojde k prestaven{ manipuladnfho ramena 3 do spodnf polohy a k uvolné-

n{ souddsti 2Q uchopovacim za¥fzenfm 11, &fmZ dojde k uloZenf zmindné souddsti na paletu 12,
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Nésleduje op#tnd reverzace pohonu 7 zdvihu manipuladnfho ramena 3 a tfm i névrat manipulale

nfho ramena 9 do zdkladni polohy pro provedenf daldfho cyklu,

P¥i manipulaci se souddstmi trojdhelnfkového tvaru se na ovlddadi 33 predvold or;en-
tace souddsti a tfm p¥i ka?dém druhém pracovnim cyklu manipuldtoru v prib&hu zp&iného otdf
3ivého pohybu manipuladnfho ramena 9 do zdkladnf polohy dojde k p¥estaveni uchopovactho
zabfzenf 11 s uchopenou souddst{ o dhel 60 9 pohonem 8 orientace prostifednictvim mechanis-
mu 10 orientace, Reverzace tohoto pohybu probfhd po uvolnéni souddstl uchopovacim za¥fze=

nfm 11, a ndvratu manipuladnfho ramena 3 do zdkladni polohy,

Vzdjemnd vazba jednotlivych pohybi tvo¥fofch pracovn{ cyklus manipuldtoru je zajidfo~
véna blokem fluidnf logiky 25 a impulsy koncovych spinadd 22 signalizujfcfch dosaZen{ kraj=-
nich poloh pohonu 5 otdeni menipulaénfho ramena 9 a pohonu J zdvihu manipuladnfho ramena
9, Zékladnf pohyby je rovndi moZno ovlddat p¥l sefizovdni ru¥nd tlaéitky na ovlddadi 33,

Nogié 13 palety 12 se p¥i &innosti manipuldtoru pohybuje ve smérech dvou na sebe kol=
mych os X a y, Jak naznafeno na obr, 1 vykond nosid 13 palety 12 nap¥ed piisluiny polet
krokl ve smdru osy X, potom ndsledujf jeden krok ve sméru osy y a op¥t stejny polet krokd
ve sméru osy X, daldf krok ve sméru osy y atd, Velikost roztedf souldsti 20 uklddanych na
paletu 12 v obou osdch, stejnd jako polet krokd (roztef) v obou osdch je nastavena na

pfepinadfch p¥edvolby pii se¥izovédnf za¥izenf,

P¥i &innosti manipuldtoru je zavddén z bloku fluidni logiky 25 startovaci signdl do
bloku elektronické logiky 27 tak, Ze p¥esunutf nosife 13 palety 12 probdhne v Zasovém ise~
ku od okamZiku, kdy pohon zdvihu ] manipuladnfho ramena 3 dosdhne horni uvratd po odloZent
souddstl 20 na paletu 12 do okamZiku, kdy manipuladn{ remeno 9 s uchopenou souddst{ 20 do=-
séhne p¥i zpétném otd&ivém pohybu své zdkladni polohy, Rychlost pohybu nosife 13 palety 12
je déna pPevodem a frekvencf impulsi z generdtoru 34 a tento pohyb se kond vidy pouze ve

amdru jedné sou¥adné osy,

Po zaveden! startovactho signdlu do bloku elektronické logilky 27 dojde k p¥ipojenf e=
lektronickych impulsd urdité frekvence na blok p¥edvolitelnych 8ftafl 28, ddle na elektro=-
nicky prepinaé fdzf krokového motoru 30 a po zesflenf na vykonovém zesilovadi 22 na pohon
posuvu 16 tvofeny krokovym motorem, Krokovy motor reaguje na kaZdy impuls pootoSenfm h¥f-
dele o urdity dhel tak dlouho, a% polet impulsi dosdhne hodnoty nastavené na p¥epinadi
pfedvolby roztefe bloku predvolitelnych &ftadl 28 a blok elekironické logiky 27 odpojf nae
pédjen! pohonu posuvu 16 & tfm ukondf pokyb, V bloku p¥edvolitelnyoh ¥ftadl 28 se zaznamend
vykondni jednoho kroku ve sméru osy x, P¥i daldfch pracovnich cyklech manipuldtoru se tato
¢innost opakuje, aZ polet krokl ve eméyu osy x registrovany &ftadem dosdhne hodnoyyfpoﬁtu
krokll pro tuto osu nastavené na pFepina¥i pPedvolby podtu krokd na bloku pFedvolitelnych
&ftadl 28, P¥i ndsledujicig cyklu pfipojf blok elektronické logiky gi elektrické impulsy
z generdtoru 34 na blok pgvolitelnjch gitadld 29, ddle na elektronicky pFepfnad £4z{ kro=
kového motoru 31.a p¥es vykonovy zesilovad 33 na pohon posuvu 19 tvo¥eny krokovym motorem,
Sinnost bloku p¥edvolitelnych 3ftadid 29 je analogickd jiZ popsané &innosti bloku piedvolie
telnych &ftaéld 28, Po provedenf #fednoho kroku ve smdru osy y blok elektronické logiky 27
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opét p¥ipojf pohon posuvu 16 aviak s opadnym smyslem otdleni krokového motoru,/Popéané
Sinnost ¥fdicfho systému pokraduje analogicky ddle, aZ dojde v obou osdch k vykondnf pFed-
voleného podtu krokil, ktery odpovidd nastavenym roztedim, Tim je paleta 12 plné obsazena
manipulovanymi souddetmi 20 a blok elektronické logiky 27 generuje signdl, ktery po zesf{~
len{ vykonovym zesilovalem 36 zastavi obsluhované za¥fzenf 37 a tim i manipuldtor, Po vy=

mnd plné palety 12 za prézdnou, obsluha startovacim tlalftkem spusti novy cvklus,

pREDMET vVYNALEZU

Za?fzen! pro manipulaci a ukldddni vyrobkid na palety v pFedepsanych rozteffch, seatd-
vajfcf z vlastnfho manipuldtoru s manipuladnim ramenem, gouradnicového stolu a ¥f{dicfho
systému s pneumatickymi a elektrickymi pohony, vyznaleny tim, Ze manipuladnf rameno (9,
opatfené na jednom konci mechanismem (10) orientace a uchopovacim za¥fzenfm (11), na dru=
hém konci pohonem (8) orientace,:ﬁé zakotveno v t&lese (6) manipuldtoru s pFevodovym dstro=-
jim (38) s pohonem zdvihu (7) manipuladnfho ramena (9) a koncovymi spfnadi (22), je pies
fixadnf rameno (3) otodn& ulofeno na nosné tyéi (2) spojené se zdkladem (1) manipulétoru,
na ni{% je dédle uloied'fixaéni zévés (4) souFadnicového stolu s ustavenym pohonem (19) po~
suvu ve sméru osy Y,>jednotyéové vedent (18) ve sméru osy Y s jisticimi koncovymi spinadi
(23) souradnicového stolu a suportem pohonu (17), jeZ nese pohon (16) posuvu ve sméru osy
X a jednotydové vedenf (15) s jisticimi koncovymi epfnadi (23) ee suportem (14) stavitel=
ného nosile (13) palety (12) a s #fdicim systémem pro ¥{zenf pneumatickych pohont (5, 7,
8) prost¥ednictvim eigndld koncovych epfnadll (22), ovlddale (35) a obsluhovaného zabfzenf
(37), zpracovanych blokem fluidnf logiky (25) a blokem vykonovych zesilovadl (26) a elek-
trické pohony (16, 19) soufadnicového stolu signdly z ovlddade (35) bloku fluidnf logiky
(25) a generdtoru pulsd (34) zpracovenymi v blocfch p¥edvolitelnych &ftadld (28, 29), elek-
tronickjch pFepfna&l fdz¢ krokovych motord (30, 31) a vykonovych zesilovadld (32,33),

2 vykreay
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