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Automaticky vertikalni zaklada& palet s vyrobky pro jejich naslednou robotickou manipu-
laci

Oblast techniky

Technické feseni se tyka manipulace s dilci, které jsou uloZené na paletich a vkladany do
zakladace a s kterymi je nasledné manipulovano robotickou rukou.

Dosavadni stav techniky

Automatické zakladage jsou uréeny pro $iroké spectrum priimyslového uplatnéni. Pivodné byla
tato zafizeni vyvinuta pro oblast strojirenstvi, tj. vyroba strojnich dild z polotovard na CNC
strojich. Smyslem je pfivést vhodnym zpisobem do dosahu robotického podavaciho ramene
polotovary, které robot zaklada do upinaciho zafizeni stroje a po jeho opracovani zase vyjme
a ulozi na tuté? &i jinou paletu. A% se paleta zaplni obrobenymi dilci je tato vyménéna a pfivede-
na paleta nova s polotovary nebo dilci uréenymi k opracovani. Takové zafizeni je znamo napf. ze
spisu GB 2 092 487 A.

V soucasné dobé je mnoho riiznych manipula¢nich systémi, které jsou pouzivany v pramyslové
vyrob& ve vyrobé strojnich dild. Obvykle se pouzivaji ve spojitosti s linedrnimi vodorovnymi
dopravniky, po nichz se dopravuji jednotlivé dilce na paletach, kde jsou tyto dilce zorientovany.
S dilci se dale manipuluje bud’ ruéng, primyslovymi roboty, nebo riznymi druhy manipulatori.
Velmi ¢asto vyrobei obrabécich strojii provadi aplikaci téchto pracovist spole¢né s urCitym ty-
pem priimyslového robota a s uréitym typem dopravniku tzv. na klic.

Ze spisu JP 09155677 A je znam podavag palet, kdy ze zakladniho zakrytovaného mechanismu
vystupuje rameno, které odebird ze zasobniku palety a pak je zase zakladd. Konstrukce ma
umoznit zakladani i na velmi malém prostoru.

Ve spise JP 06191644 A je predstaveno provedeni zasobniku z kterého odebira robot obrobky,
pri¢emz tento zasobnik je zvedan pomoci niizkového mechanismu.

Ve spise JP 06144578 A je predstaveno provedeni zasobniku podél kterého vertikalné pojizdi
zaklada¢ s manipulatorem odebirajicim obrobky z pasu pod zasobnikem, kam jsou piivadény.

Ze spisu KR 100198260 B1 je zndmo zafizeni na pienaseni palet s elektronickymi obvodovymi
prvky pro jejich potiskovani do riznych poloh podé¢l linky.

Ze spisu KR 1020090059731 A je znamo zafizeni na pienaseni palet, kde pracuje podavaci ruka
v rozsahu kruhu a v jejim dosahu jsou v této kruhové konfiguraci uspofadana odbérna a alozna
mista v karuselovém usporadéni.

Vyse uvedené mechanismy jsou konstruovany pro specialni postupy, pracovni podminky a fesi
&asto jen uzly celého systému a jsou tedy nepienosné do jinych podminek.

Obecné je také nevyhodou téchto systémi jsou pomérné velké naroky na zastavénou plochu,
velky pocet nosi¢ii palet a palet s dilci, velka ¢asova narocnost pfi integraci linky se strojem,
vysoké pofizovaci naklady spojené s touto aplikaci, nebo v piipadé zafazeni lidského ¢lanku také
nestabilita procesu vyroby, z pohledu kvality a ¢asové stability.

Dalsi nevyhodou byva nutnost pevného spojeni s danym strojem na daném mist€. Zde chybi
potiebna flexibilita pti zmén& sortimentu vyroby, nebo pfi zméné technickych pozadavkil na
vyrobek - nutnost vyrabét na jiném vyrobnim zafizeni.

Dale jsou aplikovany zakladage, kdy palety s polotovary a dilci vykonévaji pohyby v n¢kolika
smérech. K jejim nedostatkiim patii znatna poruchovost, nepiesnost pfi najizdéni do referenc-
nich bodti, vy$si naro¢nost na zastavénou plochu, nestabilita pracovniho procesu.

Cilem technického Fedeni je predstavit automaticky zaklada¢ palet s dilci pro jejich naslednou
robotickou manipulaci, které by pracovalo v soucinnosti s primyslovym robotem v automatic-
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kém cyklu, s podstatné niz$imi naroky na vyrobni plochu, s dirazem na vysokou produktivitu
prace, s vysokou spolehlivosti, s moznosti propojeni a bezproblémové komunikace se viemi typy
robot(, s integraci k riznym obrabécim strojiim.

Podstata technického feSeni

Vyse uvedené nedostatky odstraiuje do znaéné miry automaticky zaklada¢ palet s dilci pro jejich
naslednou robotickou manipulaci podle technického feseni, jehoz podstata spoiva v tom, Ze
obsahuje stacionarni zasobnik, ve kterém je pohyblivé ve vertikdlnim sméru usporadana klec, ke
kterému z jedné strany odnimatelné p¥iléha zasobovaci vozik a z protilehlé strany k nému pfiléha
stacionarni odbérny stil, pfic¢emz zasobovaci vozik sestava z hranolovitého ramu opatieného
soustavou pari vodicich kolejnic pro palety, pricemz klec obsahuje soustavu pari vodicich kole;j-
nic, které jsou v zdsadé¢ ve stejné vertikalni rozteéi i horizontalnim rozestupu jako vodici kolejni-
ce na zasobovacim voziku, pti¢emz odbérny still je proveden jako hranolovity svafenec, ktery je
na své horni ¢asti opatien parem vodicich kolejnic ve stejném horizontalnim rozestupu jako ko-
lejnice a je opatfen podavatem pro zachyceni palety z klece a jeji vytazeni a zasunuti.

Ve vyhodném provedeni je paleta provedena jako zavadéci paleta, na které je uloZena vyrobkova
paleta, na které je odnimateln& uspotradana {ilozna deska, ve které jsou provedena tvarovéa pro-
hloubeni, ktera tvarové odpovidaji obrysu spodni ¢asti vyrobku.

V jiném vyhodném provedeni klec obsahuje sestavu osmi hnizd s dvojicemi kolejnic nad sebou
a zasobovaci vozik také obsahuje sestavu osmi hnizd s dvojicemi kolejnic nad sebou.

V dal$im vyhodném provedeni je stacionarni zasobnik opatfen ustavovaci podlozkou pro zasobo-
vaci vozik s ustavovacimi deskami a ustavovacimi liStami spoluplisobicimi s vodicimi listami
uspofadanymi ve spodni ¢asti zasobovaciho voziku pro jeho piesné ustaveni vii¢i stacionarnimu
zasobniku.

V jiném vyhodném provedeni je zasobovaci vozik opatfen vertikilni manipulaéni listou pro
uchopeni vsech zakladacich palet a jejich spole¢né vysunuti z voziku do klece nebo naopak zasu-

nuti zpét z klece do voziku jednim pohybem, ktera je uspofadana na linearnim vedeni ve sméru
zasouvani doprostied voziku a dale je posouvatelna do strany pro umoznéni vymény palet.

V dal$im vyhodném provedeni je manipula¢ni lista opatiena teleskopickou ty¢i pro ovladani
jejiho pohybu.

V jiném vyhodném provedeni je stacionarni zasobnik opatien spodni zakladovou deskou s lozis-
kem pro umoznéni jeho otileni kolem své osy.

Objasnéni vvkresii

Technické feSeni bude déle vysvétleno pomoci vykresi, na kterych obr. 1 predstavuje celkovy
pohled na automaticky zaklada¢ podle technického feseni z Celni strany, obr. 2 predstavuje
celkovy pohled na automaticky zakladag z obr. 1 ze zadni strany, obr. 3 je detailem palety s na ni
usazenymi vyrobky pro dalsi robotickou manipulaci, obr. 4 znazorfiuje zasobovaci vozik zaklada-
Ce naplnény paletami s vyrobky v jednotlivych Gloznych hnizdech, obr. 5 ptedstavuje pohled na
odbérny stiil s odebiracim hnizdem pro uloZeni jednotlivé palety s obrobky a manipul4torem,
obr. 6 znazortiuje pohled dovnitf zakladaci klece a na pfijimaci rampu pro zasobovaci vozik.

Priklad uskuteénéni technického feseni

Na obr. 1 a 2 je celkovy pohled na automaticky zaklada¢ 1 podle technického feseni z &elni,
respektive a zadni strany. Je zfejmé, Ze tento automaticky zaklada¢ 1 je navrzen jako zafizeni
mobilni modularni konstrukce, kde se jednotlivé moduly voli dle typu vyrobku, jeho velikosti,
hmotnosti a technickych pozadavki.
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Je zfejmé, e automaticky zakladac 1 sestava ze stacionarniho zasobniku 2, ve kterém je klec 15,
ke kterému z jedné strany ptiléha mobilni zasobovaci vozik 3 a z protilehl¢ strany stacionarni
odb&rny stil 4. Jsou vidét jesté pristupova dvitka 20 a pohybliva bezpecnostni zavora 21, zde
v horni poloze.

O jaké vyrobky se typové miize jednat je zobrazeno na obr. 3, kde je pohled na vyrobkovou
paletu 5 se schematicky zndzornénymi vyrobky 6. Paleta 5 je provedena jako univerzalni, to
znamend, e je na ni odnimatelné ulozena Glozna deska 7, ve kter¢ jsou provedena tvarova pro-
hloubenti 8, ktera tvarové odpovidaji obrysu spodni ¢asti vyrobku 6. Podle uspotadani tvarovych
prohloubeni a jejich soufadnic, se naprogramuje pohyb ruky robota, ktera v uréené kadenci ode-
bira vyrobky 6 postupné ze viech v programu oznacenych uloznych poloh na odbérném stole 4.

Na detailnim pohledu na zasobovaci vozik 3 na obr. 4 je ziejmé, ze sestava z hranolovit¢ho ramu
9 s vertikalnimi sloupky 10 a piiéniky 11, pfi¢emZ na jeho protilehlé dvojice vertikalnich sloup-
ki 10 spojuji vodici kolejnice 12, na kterych jsou posuvné ulozeny zakladaci palety 13, na nichz
jsou v uréené poloze polozeny vyrobkové palety 5 s vyrobky 6. Na jednom svém okraji jsou
zakladaci palety 13 spojitelné s manipula¢ni listou 14. Tato manipulaéni lista 14 pak mize ovla-
dat vsechny zakladaci palety 13 a vysouvat je ven ze zasobovaciho voziku 3 nebo je naopak
zasouvat zpét. O vyznamu této funkce bude pojednano pozdéji. Na cele zasobovaciho voziku 3
jsou dva polohovaci epy 28, které zajistuji pfesnou vzajemnou polohu mezi vozikem 3 a stacio-
narnim zasobnikem 2. Polohovaci mechanismus 30 uréuje spravnou polohu zakladaci palety 13
ve voziku 3 a nasledné v kleci 15.

Ve stacionarnim zasobniku 2 je usporadana ve vertikalnim sméru pohybliva zasobnikova klec
15. Ta je vidét na obr. 2. Ta sestava ze soustavy parui vodicich kolejnic 12a, které jsou v zasadé
ve stejné vertikalni rozteéi i horizontdlnim rozestupu jako vodici kolejnice 12 na voziku 3. Klec
15 najede pomoci pohonu 16 spojeného s hnacimi elementy pomoci kabell v pruzném ochran-
ném fetézu 17 nejdiive do polohy, kdy jsou dvojice kolejnic 12a na kleci 15 a dvojice kolejnic
12 na voziku 3 proti sobé.

V té chvili se aktivuje manipulaéni lista 14 na voziku a jednim pohybem ptesune vSechny zakla-
daci palety 13 i s vyrobkovymi paletami 5 do odpovidajicich poloh ve vertikalnich roztecich
v kleci 15 stacionarniho zasobniku 2. Lista 14 je pohybliva, je vedena na linearnim vedeni ve
sméru zasouvéni doprostied voziku 3, dale se miize posouvat do strany, aby v pfipadé vymény
palet byla umoznéna vyména zakladacich, tedy jejich vysunuti z voziku pii vyméné hotovych
vyrobkii za polotovary a nepfekazela zakladacim paletdim 13 ve vysunuti smérem k obsluze.
Ovladani manipulaéni listy 14 maze byt napt. pomoci teleskopické tyce.

7 druhé strany stacionarniho zasobniku 2 je uspofadan odbérny stil 4. Ten je vidét v detailu na
obr. 5. Je proveden jako hranolovity svafenec se stojinami a pticniky. Na své horni ¢asti je opa-
tren dvojici vodicich kolejnic 12b a také podavacem 19. Tento podavac 19 zachyti zakladaci
paletu 13 i s vyrobkovou paletou 5 s dilci 6 a vytahne ji z protilehlé polohy ¢i hnizda z vodicich
kolejnic 12a v kleci 15 stacionarniho zasobniku 2 umisti zakladaci paletu 13 do odpovidajicich
soufadnic, aby mohla ruka neznazornéného robota odebirat jednotlivé vyrobky 6 z uloznych mist
8 vyrobkové palety 5 na predem definovanych pozicich pomoci soufadnic. Poté co jsou viechny
vyrobky 6 z vyrobkové palety 5 odebrany a zase po opracovani vraceny zpét, zasune podavac 19
zakladaci paletu 13 i s vyrobkovou paletou 5 zpét do hnizda v kleci 15, kde ji pfedtim odebral.
Podavaé 19 se zasune zpét do mista odb&rného stolu 4. Klec 15 potom sjede nahoru nebo doli
o vertikalni rozte¢ mezi hnizdy a ptijede naproti kolejnicim na odb&mém stole 4 pro dalsi mani-
pulaci se zakladaci paletou 13 s plnou vyrobkovou paletou 5 dosud neopracovanych vyrobki 6.
Podavaé 19 ji opét zachyti a vytahne na odbérny stil 4 k dosahu robota. Takto operace pokracuji,
az se viechny vyrobkové palety 5 v Kleci 15 vyprazdni. Soustava zakladacich palet 13 s vyrobko-
vymi paletami 5 s jiz opracovanymi vyrobky 6 je potom s kleci 15 ustavena ve stacionarnim
zasobniku 2 tak, aby byla viechna hnizda v kleci 15 oproti hnizdim na préazdném pfistaveném
voziku 3. Sestava zakladacich palet 13 spolu paletami 5 je pak opét uchopena manipulacni liStou
14 a najednou zataZena do svych hnizd na voziku 3. Palet je zpravidla osm.
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Mezitim se jinde naplnil druhy vozik 3 novymi zakladacimi paletami 13 i vyrobkovymi paletami
5 s vyrobky (polotovary) 6 a ten se po odsunuti voziku 3 s prazdnymi paletami piisune a propoji
se zasobnikem 2.

Na obr. 6 je vidét ustavovaci podlozka 24 pro vozik 3 a ustavovaci desky 25 a ustavovaci listy
26, které spoluptisobi s vodicimi li§tami 28 na voziku 3. Pohybliva bezpe¢nostni zavora 21 ze
zakladace 2 je ve spodni poloze. Dorazila na svij spodni doraz 27, ktery je zaroven lizkem pro
Cepy 28. Je také vidét vedeni 29 pro klec 15.

Je ziejmé, Ze je zde moznost rozsifeni o rizné dopliujici funkcionality &istici zona, susici zona,
ojehlovaci zona, atd.

Pfedstavené provedeni umoziuje nataceni celého automatického zakladace 1 pii vyméné palet
s dilci, ¢imz dochazi ke snizeni potfebného pracovniho prostoru pti manipulaci - vyméné
zakladacich palet 13 s vyrobkovou paletou 5 s vyrobky 6.

Vyse uvedenych cill je dosazeno technickym feSenim automatického zakladace, ktery je uréen
pro automatickou manipulaci se zavadécimi paletami plus paletami s vyrobky v ndvaznosti na
prumyslovy robot a zpiisob manipulace s polotovary a hotovymi dilci. Je uréen zejména pro
manipulovéni s obrobky u CNC stroji, v montaznich linkach, pii vyrobé obrabécich nastroja, i v
dalsich oblastech, naptiklad v potravinafstvi.

Klec 15 je pohanéna pies servopohon a matici spojenou s kulickovym Sroubem, ktery je stacio-
narni a je pfipevnén k nosné konstrukci Automatického zakladace. Klec je ve svislém sméru
vedena linearnim vedenim. Najeti do spravné polohy celé Klece umozni servopohon fizeny PLC.
Timto je zajiSt€no spravné najeti piesné polohy zakladacich palet:

- v mist€ automatické vymény zakladacich palet, tj., v pracovni poloze robota
- v misté spole¢né vymeény zakladacich palet, tj., v misté obsluhy.

Z divodu co nejvhodnéjsiho vyuziti pracovniho prostoru je automaticky zaklada¢ 1 mobilni
a miiZe rotovat kolem svislé osy a ptipojeni obsluzného voziku 3 je ve variabilnich thlech.

Popis procesu pfi pfechodu na novy typ vyroby:
a.  Presefizeni upinacich chapadel - greiferu robota na pozadovany typ vyrobku &i polotovaru.

b. Nalozeni zakladacich palet 13 s vyrobkovymi paletami 5 a vyrobky 6 do zasobovaciho
voziku 3.

¢. Propojeni zasobovaciho voziku 3 se stacionarnim zakladatem 2 automatického zakladace 1.
d. Spolec¢né zavezeni zakladacich palet 13 (Bks) do klece 15 stacionarniho zakladage 2.

e. Probiha pracovni proces - postupné automatické vysunuti zakladacich palet 13 s vyrobkovy-
mi paletami 5 a vyrobky 6 do pracovniho prostoru primyslového robota. V tomto prostoru
dojde k postupnému nalozeni vyrobkii robotem do upinaciho pripravku ve stroji, nasledné-
mu obrobeni. Po ukonceni pracovniho cyklu v obrabécim &i jiném stroji robot ulozi hotové
vyrobky 6 do vyrobkové palety 5 a jesté neopracované vyrobky 6 resp. polotovary vyjme
a ulozi do upinaciho piipravku. Po dokonéeni, tj. obrobeni vech vyrobki 6 na vyrobkové
paleté se provede automaticka vyména zakladaci palety 13, tj., zakladaci paleta 13 s vyrob-
kovou paletou 5 a jiz hotovymi vyrobky 6 se automaticky zasune do klece 15 ve stacionar-
nim zasobniku 2. Cela klec 15 se posune o danou rozte¢ a cyklus probiha opakovang.

f. Takto proces pokracuje do chvile, kdy z klece 15 stacionarniho zésobniku 2 se vysune po-
sledni zakladaci paleta 13, zasobnik 2 ohlasi tuto situaci a obsluha provede spoleéné vysu-
nuti 7 ks zakladacich palet 13 smérem do zasobovaciho voziku 3.

g. S takto naplnénym zasobovacim vozikem 3 jede obsluha do mista uréeni.
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h. 'V mezi¢ase je druhy zasobovaci vozik 3 naplnén novymi zakladacimi paletami 13 is vy-
robky ¢&i polotovary a proces se opakuje, tj., obsluha spoji zasobovaci vozik 3 se stacionar-
nim zasobnikem 2 a provede spole¢né nasunuti vSech sedmi zakladacich palet 13 s vyrobko-
vymi paletami 5 s vyrobky 6 do klece 15 stacionarniho zasobniku 2.

i.  Klec 15 zakladace 2 se dostane do automatického rezimu.

j.  Po ukonéeni obrabéni dancho typu vyrobku se z klece 15 zasobniku 2 vysunou v§echny
zakladaci palety 13, aby probéhlo presefizeni na vyrobkové palety 5 pro novy typ vyroby.
Tyto vyrobkové palety 5 se nasledné osadi novymi vyrobky 6 polotovary a po spojeni zaso-
bovaciho voziku 3 se zasobnikem 2 se provede spole¢né zasunuti viech 8 ks zakladacich
palet 13 do klece 15 stacionarniho zasobniku 2.

k. Dojde k vyméné greiferu nebo k presefizeni jeho ,,chapadel®.

. Probéhne instalace nového upinaciho piipravku, zadani programu pro drahy robota - dle
typu obrobku.

m. Probiha novy pracovni cyklus vyroby nového typu vyrobku.

Zakladni nosna konstrukce zasobniku je z profilu typu jekl - samostatné nosniky jsou k sob€
sesroubované a skolikované pro zajisténi vzajemné presné polohy a stability. Zakladni téleso
stacionarniho zasobniku je osazeno dvéma sadami linearniho vedeni a kulitckovym Sroubem.
Tento mechanismus zajisti svisly pohyb klece 15 se zakladacimi paletami 13, které ponesou
vyrobkové palety 5 s presné ulozenymi vyrobky 6

Klec 15 je téleso z profili typu jekl. Klec bude sesroubovana a bude se pohybovat po linearnim
vedeni. V horni &asti klece bude umistén servomotor, ktery pomoci ozubeného femenu a dvou
kust femenic bude prenaset pohyb na matici, ktery se bude otacet a tim se bude klec pohybovat
ve svislém sméru - kulickovy Sroub stoji, nahanéné jsou matice.

Zakladaci palety bude mozno umistit do klece po 8 nebo 7 kusech ks, tj., 8 nebo 7 ks vyrobko-
vych palet 5 s vyrobky. O tom bude pojednano pozdéji. Zakladaci palety 13 se budou posouvat
pomoci rotaénich valecki 23 a vysouvaciho mechanismu ve formé manipulaéni listy 14. Nakla-
dani vyrobki a vykladani, tedy manipulace s vyrobky, se bude provadét vzdy v jedné poloze a to
ze dvou stran, v riznych polohach.

Co se ty¢e manipulace s vyrobky, tak v manipulaénim dosahu robota bude podpérny stil, na
ktery se zakladaci palety s vyrobky vysunou pomoci pneumatické pistnice v automatickém cyklu.
Zde se zakladaci paleta 13 s vyrobkovou paletou 5 s vyrobky 6 zaaretuje pomoci pneumatického
pistu, aby byla zajisténa vzdy spravna opakovana poloha vyrobki vzhledem k robotu. Robot pro-
vede pracovni cyklus, t j., nalozeni vyrobki z vyrobkové palety 5 do upinaciho pfipravku, v pfi-
padé obrabéni na vice poloh k prepnuti vyrobki, po obrobeni vyrobkii uloZeni zpét do vyrobkové
palety 3.

Zasobovaci vozik 3 je ruéné ovladany pojizdny stil na koleckach 22. Toto zafizeni je nezavislé
na zakladnim provedeni stroje a da se vyuzivat pro vice automatickych zakladaci palet, mize se
vyuZit pro vicestrojovou obsluhu.

Co se ty¢e manipulace se zakladacimi paletami a vyrobky v zasobovacim voziku 3, tak aretace
polohy zakladacich palet bude zajisténa pomoci aretatniho mechanismu. Celkové vysunuti 7
nebo 8 kusi zakladacich palet s vyrobkovymi paletami 5 vEetné obrobenych vyrobki 6 se prove-
de v ru¢nim rezimu. V pribéhu ruéni manipulace s vyrobky bude zablokovana moznost automa-
tické vymeény zakladaci palety s paletou s vyrobky. Az po ukonceni ru¢niho rezimu manipulace,
se prepne do automatického rezimu vymény. Cely cyklus se vrati do piivodniho automatického
nastaveni a vyménny cyklus zakladacich palet 13 s vyrobkovymi paletami 5 pokraluje.

Podle velikosti vyrobkii, maximalni vyska 70 mm, je navrzeno 8 ks zakladacich palet v kleci
automatického zakladace a také v zasobovacim voziku. V piipadé vyssi velikosti vyrobki by se
do klece umistily pouze 4 kusy zakladacich palet. Referen¢ni body ziistavaji nezménéne.
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Celkové zafizeni lze ustavit pomoci vyrovnavacich $roubi na volnou podlahu, bez nutnosti
kotveni k podlaze. V ptipadé potieby Ize snadno pfesunout do jiné polohy, k jinému stroji nebo
v pripad¢ stalé polohy Ize ukotvit pomoci chemickych kotev.

Stacionarni zasobnik 2 miize byt opatien spodni zakladovou deskou s loziskem pro umoznéni
jeho otaceni kolem své osy. Takto se napf. v pfipadg, kdy je automaticky zaklada¢ nainstalovan
v blizkosti jiného stroje, ktery by branil p¥istupu voziku, mize se stacionarni zaklada¢ bez jeho
posouvani pootocit a byt nalozen paletami z voziku 3 pfijizd€jicim z boku a pak se vratit zpét do
své pivodni polohy viiéi odbérnému stolu 4.

Robot bude umistén na spodni podpéfe, coz je svaienec z jekld. Tato podpéra bude spojena
s automatickym zakladacem palet v misté¢ robotické manipulace a se strojem. Tato podpéra
prenasi dynamické sily vznikajici pohybem robota pfi manipulaci s vyrobky.

Zafizeni je navrzeno, aby komunikovalo se viemi typy robota.

Systém je v zdsadé navrzen tak, aby v prib&hu pracovniho cyklu, tj., pfi vlozeni polotovari ulo-
zenych na jedné paleté pomoci robota do upinaciho pfipravku stroje, obrabéni vyrobki a mani-
pulace robota s hotovymi vyrobky, tedy pfepinani vyrobki, vykiadani vyrobkd po obrobeni
z upinaciho pripravku stroje a pod., doslo k nezavislé vyméné palet s jiz obrobenymi dilci za
palety s polotovary. Takové typy zakladaci je mozno vyuzit také v elektrotechnickém primyslu,
v potravinaistvi, ve skladech, v montaznich linkach, a podobné. Z diivodi maximalniho vyuziti
robota se na zac¢atku zasune do voziku osm palet, ale poté se budou voziky ménit jiz po zpracova-
ni sedmi palet a voziky se budou také plnit pouze sedmi zakladacimi paletami. Osma bude vzdy
obsluhovana robotem.

Popis vymény palet:

1. Start cyklu - klec ve stacionarnim zasobniku je bez palet a ve vertikalnim sméru najede do
vyménné polohy zakladacich palet s vyrobkovymi paletami. Vyména bude probihat mezi
vozikem a stacionarnim zasobnikem. V kleci i v zdsobovacim voziku je mozno umistit 8 ks
zakladacich palet s vyrobkovymi paletami nad sebou. Nejspodnéjsi poloha zakladacich palet
Je oznacena jako ,,poloha €. 1* a nejvrchnéjsi poloha je oznagena ,,poloha ¢. 8.

2. Ze strany robota bude stacionarni zasobnik propojen s odbérnym - pracovnim stolem robota.
Na tento stiil bude v automatickém cyklu vysunovat z klece stacionarniho zasobniku a zasu-
novat zpét po dokonceni obrabéciho cyklu viech vyrobki pneumaticky manipulator zakla-
dacich palet s vyrobkovymi paletami a vyrobky.

3. Rucni zasobovaci vozik bude osazen 8 ks zakladacich palet s vyrobkovymi paletami s vy-
robky ¢i polotovary.

4. Ru¢ni zasobovaci vozik se propoji se stacionarnim zasobnikem

5. Pomoci propojovaci listy se vsunou spole¢né viechny zakladaci palety s vyrobkovymi pale-
tami a polotovary do klece stacionarniho zasobniku. Obsluha spusti automaticky chod.

6. Automaticky chod:
a. klec se zaklddacimi paletami a paletami s polotovary se pohybuje ve svislém sméru

b. klec stacionarniho zasobniku najede ,,polohou & 1“ do polohy pracovniho stolu robota,
kde pneumaticky manipulator vysune z klece zakladacich palety s paletou a polotovary
do pfesné definované polohy na odbérny - pracovni stil robota. Odtud budou jednotlivé
polotovary zakladany do upinaciho pfipravku stroje pro proces obrobeni. Po dokonéeni
procesu obrobeni robot vlozi zpét dokoncené obrobky z upinaciho pfipravku do vyrobko-
vé palety. Po obrobeni vsech polotovari a vraceni viech dilcti (obrobki) do vyrobkové
palety, pneumaticky manipuldtor vrati zakladaci paletu s paletou a obrobky do polohy
¢. 1 v kleci stacionarniho zasobniku.

¢. Pneumaticky manipulator se vrati zpét do prostoru odbérného stolu robota

-6-
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d. klec stacionarniho zasobniku se posune ve vertikalnim sméru do polohy €. 2, tj., zakla-
daci paleta s vyrobkovou paletou s polotovary ¢. 2 se posune do mista odbérného - pra-
covniho stolu robota.

e. Pneumaticky manipulator vyjede, uchopi zakladaci paletu s vyrobkovou paletou a nesune
je do pracovni polohy robota a cely cyklus se opakuje.

f. Tento automaticky postup se opakuje az do chvile, kdy z klece stacionarniho zasobniku
se do pracovni polohy robota nasune zakladaci paletu s vyrobkovou paletou a polotovary
pro nasledné zakladani polotovarii do pripravku k obrabéni, nasune zakladaci paleta ¢. 8
(posledni pozice - zakladaci paleta s vyrobkovou paletou a vyrobky - v kleci) do manipu-
laéniho mista k robotu.

g. V tomto okamziku systém zakladace zvukové &i svételné oznati, ze zbyvajicich 7 palet je
piipraveno k vyméné. Klec piijede ve vertikilnim sméru do polohy ,Vyména palet
z manipulaéniho ruéniho voziku®, zvedne se ochranny kryt.

h. Obsluha ptijede s ruénim manipula¢nim prazdnym vozikem ke stacionarnimu zasobniku
a propoji se s nim.

i. Obsluha pomoci vyménné listy uchopi 7 ks zakladacich palet s vyrobkovymi paletami
a polotovary/obrobky a vtahne je do ru¢niho voziku.

j. Obsluha odpoji ruéni zasobovaci vozik a vyméni je za vozik se zakladacimi paletami a s
vyrobkovymi paletami s polotovary - paleta 1 az 7. Takto naplnény vozik pfipoji ke sta-
cionarnimu zasobniku.

k. Obsluha pomoci vyménné listy zatlaci viech sedm palet do klece stacionarniho zasob-
niku.

1. Obsluha zmackne tlagitko automaticky cyklus. Klec s plnymi paletami polotovari (7 ks
palet) najede do automatického cyklu, tj., klec s pozici ¢. 8 najede do polohy odbérného
stolu robota a ¢eka po dokonéeni procesu obrabéni na zasunuti zakladaci palety s paletou
a obrobky z mista stolu robota do této polohy.

m. Cyklus pokracuje

Popis pripadnych pfidavnych zafizeni:

Cistici zéna - na nakladacim stole, na strané robota, t&sné pied kleci bude vytvorena Cistici vzdu-
chovéa zona. Té&leso ponese vzduchové trysky, které budou ofukovat paletu s dilci smérem do
podlahy. Ugelem bude co nejvice ogistit dilce s paletou pfed vstupem do klece. Tato Cast neni
zakladem zafizeni, je doporucena jako obce zakladniho zafizeni.

Rotace stacionarniho zasobniku - celé zakladni téleso stacionarniho zasobniku je umisténo na
to¢nici s axialnim loziskem a stfedovym ¢epem rotace. Toto umozni natoCeni celého stacionarni-
ho zasobniku s kleci, coz umozni manipulaci se zakladacimi paletami, tedy nakladani a vyloZeni
palet obsluhou v riiznych Ghlovych polohach. Natoceni do ptislusné manipula¢ni polohy se pro-
vadi ruéné s mechanickym zpeviiovanim. Toto zafizeni neni soucasti zakladniho provedeni
mozno vyuzit jako opci.

Prekladaci stanice vyrobki - ten bude slouzit pro pretadeni dilci robotem. Toto zafizeni neni
soudasti zakladni nabidky, bude feseno individualné na zakladé specifikace dilcu.

Cistici a ojehlovaci box - umistén pod podp&mym stolem v pracovni poloze robota. V tomto
prostoru boxu bude umisténé vzduchem pohanéné vieteno ukoncené rotacnim pilnikem pro
ojehleni obrobeného dilce - provadi robot. Dale zde dojde proudem vzduchu k ocisténi dilce po
dokonéeni obrabéni pred ulozenim do vyrobkové palety na zakladaci palet€. Ve spodni Casti
boxu bude sbérné misto 3pon - neéistot, které se po urcité dobé snadno vyc€isti. Manipulaci s dil-
cem provede robot. Neni sou¢asti zakladniho vybaveni zafizeni - opce.
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Primyslova vyuzitelnost

Toto zafizeni je svym feSenim uréené pro Siroké spektrum vyroby, manipulace, atd. Pfedevsim je
urené pro oblast hromadné vyroby strojnich dilct, kde nahradi lidskou obsluhu stroji. Lidsky
prvek zde zilistiva v pozici manipulace s polotovary a hotovymi dilci k jednotlivym strojiim
osazenym témito Zakladaci, sefizovanim upinacich p¥ipravka, presefizovanim greiferi robota,
presefizovanim drah robota dle typu vyrabéného dilce. Timto se dosdhne vysoké produktivity
a spolehlivosti procesu vyroby.

Dals$i moznosti vyuziti je:

- vyroba nebo brouseni obrabécich nastroji - napt. stopkovych fréz, kotoucovych fréz, atd.
- elektrotechnicky primysl - vyroba elektrosoucastek

- plnici linky - chemicky, potravinafsky pramysl

- montazni linky

NAROKY NA OCHRANU

1. Automaticky vertikalni zaklada¢ palet s vyrobky pro jejich naslednou robotickou manipula-
ci, vyznacujici se tim, Ze obsahuje stacionarni zasobnik (2), ve kterém je pohyblivé
ve vertikalnim sméru uspoiadana klec (15), ke kterému z jedné strany odnimatelné piiléha zaso-
bovaci vozik (3) a z protilehlé strany k nému pfiléha stacionarni odbérny stil (4), pficemz zaso-
bovaci vozik (3) sestava z hranolovitého ramu (9) opatfeného soustavou part vodicich kolejnic
(12) pro palety, pticemZ klec (15) obsahuje soustavu pari vodicich kolejnic (12a), které jsou
v zasadé ve stejné vertikalni rozte¢i i horizontalnim rozestupu jako vodici kolejnice (12) na zéso-
bovacim voziku (3), pri¢emz odbérny stal (4) je proveden jako hranolovity svafenec, ktery je na
sv€ horni ¢asti opatfen parem vodicich kolejnic (12b) ve stejném horizontalnim rozestupu jako
kolejnice (12, 12a) a je opatien podavacem (19) pro zachyceni palety z klece (15) a jeji vytazeni
a zasunuti.

2. Automaticky vertikalni zaklada¢ podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze paleta
Je provedena jako zavadéci paleta (13), na které je uloZena vyrobkova paleta (5), na které je
odnimateln€ usporadand ulozna deska (7), ve které jsou provedena tvarova prohloubeni (8), ktera
tvarové odpovidaji obrysu spodni ¢asti vyrobku (6).

3. Automaticky vertikdlni zaklada¢ podle naroku 1, vyzmnadujici se tim, Ze klec
(15) obsahuje sestavu osmi hnizd s dvojicemi kolejnic (12a) nad sebou a zasobovaci vozik (3)
také obsahuje sestavu osmi hnizd s dvojicemi kolejnic (12) nad sebou.

4. Automaticky vertikalni zaklada¢ podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze stacio-
narni zasobnik (2) je opatfen ustavovaci podlozkou (24) pro zasobovaci vozik (3) s ustavovacimi
deskami (25) a ustavovacimi litami (26) spoluptisobicimi s vodicimi listami (28) uspofadanymi
ve spodni ¢asti zasobovaciho voziku (3) pro jeho ptesné ustaveni vici stacionarnimu zasobniku

Q).

5. Automaticky vertiklni zaklada¢ podle naroku 1, vyznadujici se tim, e zasobo-
vaci vozik (3) je opatfen vertikalni manipula¢ni listou (14) pro uchopeni viech zakladacich palet
(13) a jejich spole¢né vysunuti z voziku (3) do klece (15) nebo naopak zasunuti zpét z klece do
voziku (3) jednim pohybem, ktera je uspofadana na linearnim vedeni ve sméru zasouvani dopro-
stied voziku (3) a déle je posouvatelna do strany pro umoznéni vymeény palet.
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6. Automaticky vertikalni zaklada¢ podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze mani-
pulaéni lista (14) je opatiena teleskopickou ty¢i pro ovladani jejiho pohybu.

7. Automaticky vertikalni zaklada¢ podle naroku 1, vyzna€ujici se tim, ze stacio-
narni zasobnik (2) je opatien spodni zakladovou deskou s loziskem pro umoznéni jeho otaceni
kolem své osy.

6 vykresd
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Obr.1
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Obr.2
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Obr.3
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Obr.5
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Obr.6
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