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(54) A Systemové paleta rotainfch predmetov

(57) Systémové. paleta rota¥nfch predmetov |
je urdend najmid pre rodotizované technolo-
gické pracoviska, resp. vfrobné systémy,
zabezpelujrica operadni ¥i medzioperalny
manipuldciu tvarovo a rozmerovo &lenitfch
predmetov s poufitim dopravnfch systémov :
zabezpedujica komunikdeciu manipulovandho ;
predmetu 2 efektora priemyselnéhe robots, i
manipuldtora s akcentom ns presne define-
‘vand polohu voZi technologickému zarirde-
niu. Pozostdva z dvojice zdklmdnfch dosdk
orientovanfch v smere dgpravy prie¥nika,
opatreného drdZfkou umoZnujicou prieZny po-
suv uloZnych prvkov, prifoem dosky st opat-
rené nédraznikmi ‘a clonkeu pre identifikd-
ciu na odbernom mieste dopravného systému.
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Vynélez sz t¥ka systémovej palety rotalnich predmetov pri medzioperaZnej manipulédcii,
hlavyne v robotizovanfch technologickfch pracoviekéch s priemyseln’m robotom, alebo mani-
puldtorom s vertikdlnym odberom, resp. uloZenim manipulovaného predmetu.

Pri opracovan{ obrobku rotafnéhe tvaru, najmii ¥lenitého (napr. va¥kové, kYukové hria-
dele ....) v automatickom v¥robnom systéme vznik4 ¥asto problém richleho prezorsdenia na-
siZov manipulovaného predmetu, ktory je dopravevany zariadeniami opera¥nej manipulécie.
Pre Ziroky sortiment obrobkov rota¥ného tvaru, %e do priemerov & dY¥¥o0k s pripadnimi &le-
nitymi vfstupkami s§ pre operadnd manipuldciu potrebné nogie, takzvané systémové palety,
ktoré si ndrolné svojou kon¥trukciou, resp. pre ka%d¥ druh obrebku je potrebn¥ in? nosigd,
ktory zabezped{ poZadovany poiohu predmetu pre odber robotom, manipuldtorom.

Pri automatizdcif tebhhnolegickych pracovisk si dopravované obrobky v materiglnom toku,
induk¥n¥mi vez{kmi i transpertnymi zariadeniami depravované na samostatné vychystdvscie
zariadenia, priZom sd uloZené v §§eciélnych kazetdch evpreane d#finovanou polohou, Kla-
gicky sposob medzioperndnej i eperalnej dopravy munipulovanych obrobkov uleZenjch v nosi-
toch paletového typu s nekone¥nfm obehom, t. zm, hornou drihou je zabezpefovand preprava
obrobku uloXeného v palete, spodnou dfdhou preprava prdzdnej palety do vychodzej polohy,

v spojen{ so zdvihacimi zariadeniami je petrebny pre 3iroky sortiment obrebkov vel'ky po-
et paliet, resp. kon3truk¥ne ndroind paleta umo!ﬁujﬁca prestavenie uloZnfch prvkov obrob-
ku.

VyZ%ie uvedené nedostatky v nemalej miere edstranuje systémovd paleta retadnfch eb-
robkev pozestdvajica 2 nesiZa a prezeraditelnfch uleZnfch prvkov, ktorej podstata spoZiva
v tom, Ze nosi% je vyhotoven} zo zdkladnfch desdk, v spodnej Zasti orientovanfch v smere
medzioperainej depravy a prie¥nika v horizentdlnej rovine opatreného drdZkou pre presiv
ulo¥nfch prvkov v smere kolmom na smer depravy, z jednej strany opatreného pozdlZnou clon-
kou pre identifikdciu nosila na odbernom mieste. V drdZkach nosiZa sd uloZné prvky manipu-
lovaného predmetu, pozostévajﬁée’z‘telesa v spednej éésti_opatréného feromagnetami a v
hornej ¥asti rotalnou deskovitou prizmeu oto¥ne uloZenou na ¥ape, z vnitornej strany o-
patrenou vybraniami pre zapadnutie areta¥ného prvku. V telese je ulo¥eny prufn’ ¥len za-
bezpeSujici Iahké presunutie aretalného prvku pri rotadnom presunuti{ po¥adovaného virezu
prizmy pre dany priemer manipulovaného predmetu.

Na pripojenfch vikresoch je na obr. 1 zndzornené prikladné prevedenie systémovej pa-
lety podla vyndlezu ulo¥Xenel na hornej vetve dopravného systému, prifom v rotadne uloZe-
nfch prizmdch je manipuladny predmet, napr. valkoevy hriadel. Na obr. 2 a 3 je zndzornené
prevedenie uloZného prvku systémovej palety podla vyndlezu, ako akZného Zlena nosi%a, u-
moZﬁuJﬁceho r¥chle prezoradenie pre r6zne druhy menipulovanfch predmetov, zabezpelujice-
ho presné definované ulo¥enie v uloZnom priemere a dl¥ke.

Systémovd paleta 20 reta¥nych obrebkov 1 je vytvorend z nosilsa pozostévajﬁceho 2
dvojice zdkladnfch dosdk 4, orientovanfch v smere operaZnej, resp. medzioperﬁénej mani-
puldcie, na ktoré je upevneny prie¥nik 3, epatreny drdZkou 5 prie¥ne orientovanou na z4-
kladné dosky 4, prifom drdZka 5 umo¥nuje priedne posivanie ulo¥nfch prvkov 8. Zdkladné
dosky 4 sd na oboch koncoch opatrené pru¥nfmi ndraznfkmi 7, zabezpedujicimi odpruen’
styk po sebe iddcich systémevfch paliet 20 na depravnom systéme 2. Dvojica uloZnfch prv-
kov 8 systémovej palety 20, zabezpeZuje definované uloZenie manipulovaného predmetu 1,
pomocou rotainfch doskovitfch priziem 10, s vybraniami umo¥nujicimi zabezpeZenie siosos-
ti manipulovaného predmetu 1 s osou technolegického zariadenia, priZom kaZdé vybranie v
ndviznosti na ule%nf priemer manipulovaného predmetu je ozna¥ené jeho velkostou 18, Na-
viac je nosi¥ 8, pozostdvajici z nemagnetického telesa 9, v ktorom sd zabudované feromag-
netické telesa 13 vytvdrajice cez ocelové jadra 14 magnetickd silu, pomocou ktorej sd u-
lo¥né prvky spojené s paletou 20 v jeden celok, prifom rozmer telesa 3 komunikuje s drdZ-
kou prie¥nika 5 pre poZadovany pesuv richleho prezoradenia v priefnom smere. Frezoradenie
v néviiznosti na ulo¥nf priemer manipulovaného predmetu 1 umo¥nuje rota¥né doskovitd priz-
ma 10, oto¥ne uloZend na ¥ape 11, pevne spojeného s telesom 3 pomocou poistnej upevﬁova-
cej skrutky 12. V telese 9 je zabudované vedenie 15 pruZného Zlena 16 vyvodzujiceho tla¥-
mi silu na aretainy prvok 17, zabezpedujici definovanmi zorademi polohu. Naviac je aysté-
movd paleta 20 opatrend clonkou 6 pomecou ktorej je zabezpeZend identifikdcia pritomnos-
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ti palety 20 na odoberacom mieste dopravného systému 2 pre odber manipulovaného predzetu 1
romocou efektora ako koncového ¥lena robota &i manipuldtora.

Predpoklad 3ir¥ieho vyu¥itia systémovej palety opatrenej ulo¥nfmi prvkami je v automati-
zdcil rota¥ného obrébania ako operaZnej manipuldcif ¥i infch medziopera¥nfch manipuldcidch,
kde je potrebné manipulovat s rota¥nfmi predmetmi Zlenitého tvaru s rdéznfmi uloZn mi prie-
mermi & dl¥kami, hlavne v technologiach so stredne Xi mdlosériovou v¥robou v automatizova-
nom alebo robotizovanom v¥robnom systéme.

PREDMET VYNALEZU

1. Systémovd paléta rota¥nych predmetov urfend najmi pre robotizované technologické praco-
viska, resp. virobné systémy, zabezpefujica eperalni ¥i medziopera®ni manipuldciu tvarovo

a rozmerovo Slenitych predmetov s pouZitim depravnfch systémov zabezpefujiica komunikdciu
manipulovaného predmetu & efektora priemyselného robota, mnniphlétora a akeentom ne pres-

ne definovan polohu vedi technologickému zariadeniu vyznaZend t¥m, ¥e pozostdve z dvojice
vzdjomne sibe¥nfch zdkladnfch doedk (4), ktoré st prepojené priednikom (3) s pozdlZnou drdz-
kou (5) do ktorej zasahujui uloZné prvky (8), pri%om na oboch strandch dosdk (4) od néraz-
niky (7) a na jednej strane signaliza¥néd clonka (2)

2. Systémovd paleta rota¥nfch predmetov podla bodu 1 vyznalend t¥m, Ze v pozdlZnej drdZke
prie¥nike (5) s umiestnené dva WleXné prvky (8) pozostdvajuice z telesa (9), ktoré je opat-
rené dré¥kami v ktor#ch si pevnené feromagnety (13) spolu s obojstranne prilo¥enfmi ocelo-
vimi jadrami (14), priZom spodnfmi plochami s telesa v spojenf s prie¥nikom (3), v hornej
Zasti je teleso opatrend doskevitou prizmou (10), oto¥ne uloZenou na ¥ape (11) pevne spoje-
nfm pomocou upevnovacej skrutky (12) s telesom, priZom pod Zapom je v otvore zabudovany

“-pru¥ny-len (16) -s- vedenim (15) a aretainfm prvkom (17), pri¥om prizma je po obvode opatre- . -

né v¥rezami (18).
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