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Vynédlez se tykd krokovaciho systému
frikCnich dopravnikii, pouZivanych pFede-
v8im v plné automatizovanych vyrobnich
procesech, kde pracuji jako zdsobniky sou-
Cdsti na vstupu a vystupu obrabé&ci jednot-
Ky a jako mezioperaéni ¢&leny propojujici
soustavu technologickych pracovist v syn-
chronizované soufinnosti s primyslovymi
roboty nebo manipulétory.

Z praxe jsou zndmy frikéni dopravniky s
unéddecimi deskami, které nesou po jedné
palet& s jednou nebo vice druhové a rozmé-
rové shodnymi soucdstmi. UnédSeci desky
jsou v urCeném prostoru stavény systémem
dorazfl rozmisténych na podélniku nosného
rdmu dopravniku. Tyto dorazy jsou zpravidla
pohyblivé s pFimym mechanickym ovlada-
nim elektromagnetickymi, hydraulickymi ne-
bo pneumatickymi systémy. Krokovaci sys-
témy s pohyblivymi dorazy jsou nédro&né na
zastavovaci prostor, coZ se nepfriznivé pro-
jevuje v moZném rozddleni kroku undSeci
desky na mezikroky malych hodnot.

Pies toto omezeni minimélni délky mezi-
kroku, je nastaveni potFebnych jednotlivych

dorazil po celé délce palety nedimérné zdlou-’

havé a obtiZné. Dalsi nevyhodou tohoto znéa-
meého teSeni je nezbytnost montdZe vlastni-
ho dorazového zastavovactho mechanismu
vletné signalizacnich ¢idel uprostied uné-
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Seci desky, €¢imZ se velmi komplikuje pfipo-
jeni Fidiciho systému, nehledd na moZnost
poskozeni propojovacich ¢&lenfi, naptiklad
kabel{i nebo hadic p¥i provozu dopravniku.

Uvedeny systém zcela selhdva p¥i velkém
poctu mezikrokd unédeci desky se shodny-
mi a tim spiSe s harmonicky &len&nymi roz-
teCemi, napiiklad v montéaZi p¥i sestavé uzld
z ¥ady rtiznych dilt. '

VySe uvedené nedostatky jsou odstranény
FeSenim krokového systému podle vynélezu,
ktery sestdvd z impulsniho ovlddade s ak-
tivnim ¢lenem, pfestaviteln& uloZeného v
upinaci liStg, pfipevn&né vné na podélniku
ramu, z vahadla s uvoliiovaci li§tou pro vy-
smeknuti krat$tho ramene zajistovaci péky,
kyvné& uloZené na Sepu v télese unaseci des-
ky a z nard¥ek vyménné narakové soustavy
v upinacim a vodicim t&lese, uspofddaném
v podélné ose dopravniku na p¥iéniku ramu.

Uspofdddni nardzkové liSty pod unaSeci
deskou po celé jeji délce zpravidla pobliz
jeji podélné osy je vyhodné tim, Ze umoZiiu-
je uspofadat ovladat vn& dopravniku, &imZ
odpadaji vySe uvedené problémy poskozeni
pfivodd. NardZkova liSta miZe byt opatiena
velkym mnoZstvim naraZek ve sledu vyho-
vujicim charakteru sou&éasti uloZenych v
druhové a rozmérové shodnych Faddch na
paleté. Kromé moZnosti velmi jemného roz-
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déleni kroku se timto zplsobem dosahuji
mimoFadnd velké presnosti rozestavéni, kte-
rd je pro plnou automatizaci v hromadné
vyrob& nezbytnd, le¢ s doposud zndmymi
systémy nedosaZitelnd. Nicméné tam, kde
lze upustit od poZadavku velmi malych me-
zikrokl .mebo maximdalni pFesnosti, i u kro-
kovaciho systému podle vyndlezu pripousti
krokovaci systém dle vynalezu stejné jako
doposud znamé systémy pouZiti jednotlivych
nardZek, rozestavénych po celé prepravni
délce upnutych v t&lese upinaci a vodici
drahy. V obou pfipadech je moZno pii pfe-
sunu prazdné undSeci desky (bez palety)
zplisobit sklopeni uvolilovaci liSty v rozmezi
plné délky kroku a tim posunout unéSeci
desku o celou jeji délku bez pPeruSeni.

Funkce krokovaciho systému dle vynéalezu
je popsdna ve spojeni s pripojenymi vykre-
sy, kde obr. 1 znézorfiuje pritny fez doprav-
nikem.- v mistech uspofdddni pfedmétného
krokovaciho systému, obr. 2 pohled na ovla-
daci skiifiku uvolilovade.

Z obr. 1 je patrno, e undSeci deska 15
spo¢ivd na kluznicich 20 dvou uné3ecich
fetéz 21 s vedenimi 18, a to dvéma tFecimi
listami 19, upevnénymi na jeji spodni stra-
né, kde je zaroveil v ose undSeci desky 15
upravena drdZka pro vedeni 27. Ne Celni
a zadni stran& unéaSeci desky 15 jsou uspo-
Fadany dorazy 17 které zabraiiuji sréZeni
unasecich desek k sob&. Vedeni 27 und3eci
desky 15 je kluzng uloZeno v upinacim a
vodicim tdlese 28, pevné& spojeném s pric-
nym nosnikem ramu 16 dopravniku. V bo¢ni
T-dréZce upinaciho a vodiciho télesa 28 je
upnuta narazkovéd sestava 1. Na Cepu 9 je
kyvr& uloZena dvouramennd zajiStovaci pa-
ka 2, na jejiZz krat3i rameno 6 plisobi pru-
¥ina 11. Del3l rameno 3 zajiStovaci pdky 2
je . vystaveno pfisobeni uvolilovaci listy 4
vahadla 30, kyvajiciho kolem tepu 7, jehoZ
uvoliiovaci rameno 5 je vystaveno plscbeni
impulsniho ovlddace 9 s aktivnim ¢lenem 29.
PruZina 29 (obr. 2) tlaéi uvolilovaci liStu 4
smérem k aktivnimu &lenu 9. Ndboj vahad-
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la 30 nese dale vypinaci kolik 14, pidsobict
na kladku 24 koncového spinate 12, umis-
téného na konzole upinaci desky 13. Im-
pulsni ovldda& 9 s aktivnim Clenem 29 je
spolu s krytem 22 opatfenym priichodkou
23 pro zavedeni pfivodniho kabelu 25 upev-
nén na upinaci desce 13, podélné prestavi-
telné po upinaci li§t€ 10, pevné spojené s
podéinikem rdmu 16 dopravniku.

Za provozu postupuje unéSeci deska 15
spolu s paletou [neni zakreslena) na uné-
Secich FPetézech 21, pokud prvni ze sledu
naraZek naraZkové sestavy 1 nenarazi na
krat$i rameno 6 zajiStovaci péky 2, odtla-
tované pruZinou 11. Od tohoto okamZiku
prokluzuji kluznice 20 undSecich Fet&zi 21
pod tfecimi listami 19 unaSeci desky 15 do
okamZiku vyslani fidictho impulsu z central-
ntho Fidiciho systému, napiiklad poé&itace
(neni zakreslen) do ovladace 9.

Impuls zplsobi vysunuti aktivniho &lenu
29, ktery piitlakem na uvolilovaci rameno
5 vahadla 30 vychyli uvoliiovaci liStou 4
del8i rameno 3 zajiStovaci pdky 2 smérem
dold a zptisobi vysmeknuti konce jejiho krat-
%iho ramene B, piitlatovaného pruZinou 11,
z prni nardzky. V témZe okamZiku vypinaci
kolik 14 zru$i pPes kladku 24 rozpojenim
elektrického okruhu impuls k ovladaci 9 a
soustava 5, 4, 3, 6, 11 se vrati do vychozi
jistici polohy. UnéaSeci deska 15 pokracuje
v pohybu, pokud dalsi ze sledu nardZek na-
ra7kové sestavy 1 nenarazi na krat3i rame-
no 6 zajistovaci pdky 2 a cely cyklus se
opakuje do vySerpadni vSech nardZek uvol-
nénim predmétné unéaSeci desky 15 a pfii-
sunutim nasledujici do mista, Fizeného kro-
kovacim systémem. '

Frikéni dopravnik podle vyndlezu se u-
platni v hromadné vyrob& s nejpokrocilejsim
stupném automatizace p¥i mezioperalni pfe-
pravé a mezioperaénim skladovédni soucasti,
urdenych k opracovani nebo montéZi a ulo-
Yenych v druhové a rozmérové shodnych
fadach na vhodné FreSenych paletdch.

PREDMET VYNALEZU

1. Krokovaci systém frikéniho dopravniku
pro palety k mezioperafni prepravé riz-
nych ¢édsti v automatizovanych vyrobnich
systémech, vyznateny tim, Ze sestdvd z im-
pulsniho ovlddage (9) s aktivnhim Clenem
(29), prestaviteln& uloZeného v upinaci lis-
t& (10), pripevnéné vné na podélniku ramu
(16), z vahadla (30) s uvoliiovaci listou
(4) pro vysmeknuti kratS8iho ramene (6)
zajistovaci pdky (2), kyvn& uloZené na Cepu

(8) v t8lese unadeci desky (15) a z naraZek

vymdnné nardZkové soustavy (1) v upina-
¢im a vodicim télese (28), uspoFfddaném v

podélné ose dopravniku na pfi¢niku ramu
(16).

2. Krokovaci systém podle bodu 1 vyzna-
geny tim, e naboj vahadla (30) nese kolik
(14) pro ruSeni budictho impulsu ovlddace
(9).

3. Krokovaci systém podle hodu 1 vyzna-
geny tim, ¥e naraZky vyménné nardZkove
soustavy (1) jsou vytvofeny v celistvé list&.

4. Krokovaci systém podle bodu 1 vyzna-
geny tim, Ze narazkovou soustavu (1) tvori
jednotlivé narazky, prestaviteln& upnuté na
zvolenych mistech v télese (28) upinacl a
vodici 1isty.

2 listy vfkresi
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