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Opis wynalazku

Niniejszy wynalazek dotyczy systemu automatycznego zatadunku palet transportowych z pola
zatadunkowego do miejsca docelowego (przyktadowo, naczepy transportowe;j).

Istotnym problemem, ktéry wystepuje przy zatadunku towaréw z magazynu do naczepy transpor-
towej jest czas zatadunku. Dazy sie do minimalizowania tego czasu, aby ograniczy¢ czas postoju sa-
mochodoéw transportowych potrzebny na zatadunek towaréw. W najprostszych rozwigzaniach towary
taduje sie do naczepy na paletach za pomocg wozkdéw widtowych, wprowadzajgc do naczepy kolejne
palety jedna po drugiej. Jest to rozwigzanie najbardziej czasochtonne, gdyz wymaga wielokrotnego
przejazdu wézkiem pomiedzy magazynem a naczepa.

Znane sg réznego rodzaju systemy utatwiajgce zatadunek w ten sposéb, ze palety z towarami
gromadzi sie na wyznaczonym polu zatadunkowym, z ktérego zbiorczo przemieszcza si€ je do naczepy.

Z amerykanskiego opisu patentowego US5082415 znany jest system zatadunku widtowego,
w ktérym caty towar do zatadunku umieszcza sie na widtach, a te z kolei przemieszcza sie w poziomie
do naczepy do zatadowania. System ten obejmuje platforme zatadowczg, ktéra ma pozycje nastawng
w pionie, tak aby dostosowacé sie do poziomu podiogi naczepy. Widly sg unoszone za pomocg systemu
poduszek powietrznych.

Z amerykanskiego opisu patentowego US4844681 znany jest z kolei system przemieszczania
tadunku na paletach, ktéry zawiera wyspecjalizowany system korekty poziomu platformy zatadowczej
wzgledem poziomu podtogi naczepy.

Z europejskiego opisu patentowego EP2918526 znany jest system przemieszczania nosnikow
fadunku, takich jak palety, ktory zawiera transportowg rame i transportowg podrame z widtami do prze-
mieszczania tadunku, w ktérym widly sg przemieszczane z potozenia spoczynkowego, w ktorym widty
znajdujg sie ponizej poziomu powierzchni podtrzymujacej, na ktérej umieszczane sg nosniki tadunku,
a potozeniem transportowym, w ktérym widty znajdujg sie powyzej powierzchni podtrzymujacej. Roz-
wigzanie to ma skomplikowang konstrukcje i wymaga znacznego przemieszczenia widet w pionie po-
miedzy pofozeniem spoczynkowym a transportowym.

Celowym bytoby opracowanie alternatywnego systemu automatycznego zatadunku, ktéry bedzie
sie charakteryzowat prostg konstrukcjg i umozliwi dogodne tadowanie towardéw na pole zatadunkowe
jak i skuteczny zatadunek zawarto$ci pola zatadunkowego do miejsca docelowego.

Przedmiotem wynalazku jest system automatycznego zatadunku palet transportowych z pola za-
fadunkowego do miejsca docelowego na widtach, charakteryzujacy sie tym, ze system ten zawiera pole
oddawcze, usytuowane w kierunku zatadunku przed polem zatadunkowym, zawierajgce co najmniej
dwa transportery tanicuchowe rozstawione na szeroko$¢ skrajnych stép palety. System zawiera ponadto
pole zatadunkowe z szynami no$nymi wzdluznymi zawierajgce: co najmniej dwa transportery tancu-
chowe rozstawione na szeroko$¢ skrajnych stép palety, pare widet usytuowanych pomiedzy transpor-
terami tancuchowymi przy czym widly zawierajg ramie gérne i ramie dolne, a pozycja ramienia gérnego
wzgledem ramienia dolnego jest regulowana pomiedzy pozycjg opuszczong, w ktorej stopy palety na
polu zatadunkowym opierajg sie na transporterach faricuchowych, a pozycjg uniesiong, w ktdrej stopy
palety na polu zatadunkowym sg uniesione wzgledem transporteréw taricuchowych.

Korzystnie, transportery fancuchowe pola oddawczego sg napedzane synchronicznie z transpor-
terami tancuchowymi pola zatadunkowego.

Korzystnie, w kierunku zatadunku powierzchnia robocza transporteréw tancuchowych pola od-
dawczego zazebia sie z powierzchnig roboczg transporteréw tancuchowych pola zatadunkowego.

Korzystnie, dlugos¢ pola oddawczego jest rowna dtugosci jednej lub wiekszej iloSci palet.

Korzystnie, pole oddawcze zawiera $rodkowy transporter tanncuchowy umieszczony w potowie
rozstawu pomiedzy skrajnymi transporterami taricuchowymi.

Korzystnie, pole zatadowcze zawiera Srodkowy transporter tancuchowy umieszczony w pofowie
rozstawu pomiedzy skrajnymi transporterami taricuchowymi.

Korzystnie, po ustawieniu palety na polu oddawczym wystepuje przeswit pomiedzy szynami no-
Snymi wzdtuznymi a ptytg palety.

Korzystnie, system zawiera mechanizm klinowy do przemieszczania ramienia gérnego wzgledem
ramienia dolnego, zawierajacy klin przemieszczany rolkg napedowg z pozycji opuszczonej do pozyciji
podniesionej, w ktérej unosi ramie gérne ponad ramie dolne oraz rolki do przemieszczania ramienia
gornego wzgledem ramienia dolnego w pozycji poziome;.
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Przedmiotem wynalazku jest ponadto sposdb automatycznego zatadunku palet, w ktérym wyko-
rzystuje sie system zgodny z niniejszym opisem, charakteryzujgcy sie tym, ze: ustawia sie palete na
transporterach tancuchowych pola oddawczego; aktywuje sie ruch w kierunku do przodu transporteréw
tanicuchowych pola oddawczego oraz transporteréw tancuchowych pola zatadunkowego w kierunku za-
fadunku, przemieszczajgc palete z pola oddawczego do pola zatadunkowego; po umieszczeniu poza-
danej ilosci palet w polu zatadunkowym podnosi sie ramiona gérne widet pola zatadunkowego do pozyciji
uniesionej; przemieszcza sie palety na ramionach gérnych widet do miejsca docelowego; opuszcza sie
ramiona gorne widet pola zatadunkowego do pozycji opuszczonej, po czym wycofuje sie ramiona gérne
widet do pozycji poczatkowe;j.

Przedmiot wynalazku zostat przedstawiony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym:

Fig. 1A-1G przedstawiajg system w trakcie zatadunku w kolejnych fazach pracy;

Fig. 2 przedstawia w przyblizeniu poszczegélne elementy platformy zatadowczej;

Fig. 3 przedstawia konstrukcje wewnetrzng widet.

System automatycznego zatadunku wedtug wynalazku zostat przedstawiony w kolejnych fazach
pracy na Fig. 1A-1G, gdzie przedstawiono kolejno: przed zatadunkiem (Fig. A), w momencie naktadania
pierwszych palet na pole oddawcze (Fig. 1B), w momencie przejscia palet z pola oddawczego na pole
zatadunkowe (Fig. 1C), w momencie catkowitego zapetnienia pola zatadunkowego (Fig. 1D), w trakcie
przemieszczania tadunku do miejsca docelowego (Fig. 1E), po przemieszczeniu tadunku do miejsca
docelowego (Fig. 1F), w trakcie powrotu widet do pola zatadunkowego (Fig. 1G).

Platforma zatadowcza 1 moze by¢ usytuowana na ruchomym podtozu, z systemem nastawiania
poziomu platformy 1 do poziomu podtogi naczepy 2, na ktérg ma zosta¢ zatadowany tadunek. Alterna-
tywnie, miejsce w ktérym staje naczepa 2 przed zatadunkiem moze by¢ wyposazone w system nasta-
wiania poziomu naczepy 2 do poziomu platformy zatadowczej 1. Alternatywnie, stosowa¢ mozna za-
rébwno system nastawiania poziomu platformy 1 i system nastawiania poziomu naczepy 2. Szczegébty
techniczne tych systeméw nastawiania poziomu nie wchodzg w zakres istoty niniejszego wynalazku,
stosowaé¢ mozna dowolne znane systemy nadajgce sie do tego celu.

System zawiera platforme zatadowczg 1, ktéra ma obszar pola oddawczego 10, przeznaczonego
do umieszczania na nim palet do zatadunku, oraz obszar pola zatadunkowego 20, przeznaczonego do
przechowywania palet przed zatadunkiem. Diugo$¢ pola oddawczego 10 jest rowna zasadniczo dtugo-
Sci jednej lub wiekszej iloSci palet. Diugo$¢ pola zatadunkowego 20 jest rowna wielokrotnosci dtugosci
jednej palety, tak aby pole zatadunkowe 20 pomiescito wiele palet. Szeroko$¢ platformy zatadowczej 1
jest rowna szerokosci palety lub jej wielokrotnosci (przyktadowo, szerokosci trzech palet), tak aby umoz-
liwi¢ réwnolegte tadowanie kilku rzedoéw palet.

Podstawe catego systemu mogg stanowi¢ szyny no$ne wzdtuzne 11 zamontowane na szynach
nosnych poprzecznych 12.

W obszarze pola oddawczego 10 znajdujg sie co najmniej dwa wzdtuzne skrajne transportery
tanncuchowe 110, 120 rozstawione na odlegto$¢ réwng szerokos$ci s palety, przeznaczone do umiesz-
czania na nich skrajnych stép 31, 32 palety 3. Korzystnie, system zawiera ponadto Srodkowy transporter
tanicuchowy 130 pomiedzy transporterami skrajnymi 110, 120 przeznaczony do umieszczania na nim
Srodkowych stdp 33 palety 3, w celu bardziej rownomiernego roztozenia ciezaru tadunku. Transportery
tanncuchowe 110, 120, 130 zawierajg tanicuch 113, ktéry utrzymuje i przemieszcza palete, jak rowniez
rolki napedowe 111, 112, ktére napedzajg tancuch 113. Pomiedzy rolkami napedowymi 111, 112 mogg
by¢ umieszczone rolki podtrzymujace dla réwnomiernego roztozenia ciezaru tadunku (nie przedsta-
wione dla zwiekszenia czytelnosci rysunku).

Analogicznie, w obszarze pola zatadunkowego 20 znajdujg sie co najmniej dwa wzdtuzne skrajne
transportery taricuchowe 210, 220 rozstawione na odlegto$¢ réwng szerokosci s palety, przeznaczone
do umieszczania na nich skrajnych stép 31, 32 palety 3. Korzystnie, system zawiera ponadto srodkowy
transporter tancuchowy 230 pomiedzy transporterami skrajnymi 210, 220 przeznaczony do umieszcza-
nia na nim $rodkowych stép 33 palety 3, w celu bardziej rownomiernego roztozenia ciezaru fadunku.
Transportery tancuchowe 210, 220, 230 zawierajg tancuchy 213, ktére utrzymujg i przemieszczajg pa-
lety, jak rowniez rolki napedowe 211, 212, ktére napedzajg tancuchy 213. Pomiedzy rolkami napedo-
wymi 211, 212 mogg by¢ umieszczone rolki podtrzymujgce dla rownomiernego roztozenia ciezaru ta-
dunku (nie przedstawione dla zwiekszenia czytelnosci rysunku).

Transportery 210-230 pola zatadunkowego 20 przebiegajg rownolegle do transporteréw 110-130
pola oddawczego 10. Rolki napedowe tylnie 112 transporteréw pola oddawczego 10 mogg by¢ zamon-
towane na wspolnym trzpieniu napedowym wraz z rolkami napedowymi przednimi 211 transporteréw
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pola zatadunkowego 20, tak aby transportery pola oddawczego 10 i pola zatadowczego 20 poruszaty
sie synchronicznie, to znaczy w tym samym czasie i z tg samg predkoscig. Ponadto, dzieki temu po-
wierzchnia robocza transporteréw pola oddawczego 10 zazebia sie z powierzchnig roboczg transporte-
réw pola zatadunkowego, tj. wystepuje wspdlna powierzchnia przejscia pomiedzy polem oddawczym
10 a polem zatadunkowym 20. Woéwczas, palety juz umieszczone na polu zatadunkowym 20 przemiesz-
czajq sie do przodu, tj. w kierunku zatadunku, réwnolegle z paletami przenoszonymi z pola oddawczego
10 na pole zatadunkowe 20, jak przedstawiono na Fig. 1C.

Powierzchnia goérna transporterow 110-130, 210-230 jest powierzchnig spoczynkowa, na ktérej
opierajg sie stopy 31-33 palet przed zatadunkiem.

W polu zatadunkowym 20, pomiedzy transporterami 210-230 znajduje sie para widet 240-250,
zfozona z ramion goérnych 241 i dolnych 242. Widty 240-250 znajdujg sie w przestrzeniach pomiedzy
stopami 31 i 32 oraz 32 i 33 palet gdy palety ustawione sg na transporterach 210-230. Przed zatadun-
kiem (Fig. 1A-1D) ramiona goérne 241 znajdujg sie blisko ramion dolnych 242, pod powierzchnig desek
stanowigcych plyte 34 palety. Gdy uruchamiany jest zatadunek (Fig. 1E), ramiona gérne 241 unoszg
sie wzgledem ramion dolnych 242, tak aby unie$¢ powierzchnie desek 34 palety nieznacznie ku gérze,
jednoczes$nie odrywajgc stopy 31-33 palety od transporteréw 210-230. W takim pofozeniu ramiona
gorne 241 moggq zostaé wysuniete w kierunku wzdtuznym do miejsca docelowego, przyktadowo do na-
czepy 2, transportujgc na sobie palety 3 (Fig. 1F). Gdy palety 3 zostang przemieszczone do naczepy,
ramiona gorne 241 opuszczajg sie, co powoduje osadzenie palet 3 na podtodze naczepy. Widty 240
powracajg nastepnie do potozenia poczgtkowego (Fig. 1G).

Do przemieszczania ramienia gérnego 241 wzgledem ramienia dolnego 242 mozna zastosowaé
mechanizm klinowy przedstawiony na Fig 3 (gdzie z najblizszych widet usunieto fragment gérnego ra-
mienia 241 w celu ukazania mechanizméw znajdujgcych sie pod tym ramieniem 241). Klin 243 jest
przemieszczany rolkg napedowg 244 z pozycji opuszczonej do pozycji podniesionej, w ktérej unosi ra-
mie gérne 241 ponad ramie dolne 242, a rolki 245 stuzg do przemieszczania ramienia gérnego 241
wzgledem dolnego 242 w pozycji poziome;j.

Widty przemieszczajg sie po powierzchni miejsca docelowego na dodatkowych rolkach mue wi-
doczne na rysunku)

Widly 240 mogg mie¢ rozne inne alternatywne konstrukcje, znane z wézkéw widtowych i innych
podobnych rozwigzan, ktére umozliwig unoszenie i obnizanie ramienia gérnego 241 wzgledem ramienia
dolnego 242 i przemieszczanie fadunku wzdtuz no$nych szyn wzdtuznych 11.

Widty 240 znajdujg sie tylko w polu zatadunkowym 20, lecz nie w polu oddawczym 10, to znaczy
po ustawieniu palety na polu oddawczym 10 wystepuje przesSwit pomiedzy nosnymi szynami wzdtuz-
nymi 11, a ptyta 34 palety 3. Dzieki temu mozna swobodnie podjecha¢ do pola oddawczego 10 typowym
wozkiem widtowym i umieéci¢ palete na transporterach 110-130, gdyz widly 240 pola zatadunkowego
20 nie kolidujg z widtami wdzka przywozacego palete (Fig 1B).

Zastrzezenia patentowe

1. System automatycznego zatadunku palet transportowych z pola zatadunkowego do miejsca
docelowego na widfach, znamienny tym, ze system ten zawiera:

— pole oddawcze (10), usytuowane w kierunku zatadunku przed polem zatadunkowym (20),
zawierajgce co najmniej dwa transportery faricuchowe (110-130) rozstawione na szerokosé
skrajnych stép (31, 32) palety; oraz

— pole zatadunkowe (20) z szynami noSnymi wzdtuznymi (11) zawierajgce:

— co najmniej dwa transportery fanicuchowe (210-230) rozstawione na szeroko$¢ skrajnych

stép (31, 32) palety;

— pare widet (240, 250) usytuowanych pomiedzy transporterami tancuchowymi przy czym
widty (240, 250) zawierajg ramie gérne (241) i ramie dolne (242), a pozycja ramienia gérnego
(241) wzgledem ramienia dolnego (242) jest regulowana pomiedzy pozycjg opuszczong, w kto-
rej stopy (31-33) palety (3) na polu zatadunkowym opierajg sie na transporterach fanncuchowych
(210-230), a pozycjg uniesiong, w ktérej stopy (31-33) palety (3) na polu zatadunkowym s3 unie-
sione wzgledem transporteréw taricuchowych (210-230).
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. System wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze transportery taricuchowe (110-130) pola od-
dawczego (10) sg napedzane synchronicznie z transporterami tancuchowymi (210-230) pola
zatadunkowego (20).
. System wedtug dowolnego z wczesniejszych zastrz. znamienny tym, ze w kierunku zata-
dunku powierzchnia robocza transporteréw tancuchowych (110-130) pola oddawczego (10)
zazebia sie z powierzchnig roboczg transporteréw fancuchowych (210-230) pola zatadunko-
wego (20).
. System wedtug dowolnego z wczes$niejszych zastrz. znamienny tym, ze dtugo$¢ pola oddaw-
czego (10) jest réwna dtugosci jednej lub wiekszej ilosci palet.
. System wedtug dowolnego z wczesniejszych zastrz. znamienny tym, ze pole oddawcze (10)
zawira $rodkowy transporter taricuchowy (130) umieszczony w potowie rozstawu pomiedzy
skrajnymi transporterami tancuchowymi (110, 120).
. System wedtug dowolnego z wczesniejszych zastrz. znamienny tym, ze pole zatadowcze
(20) zawiera Srodkowy transporter tancuchowy (230) umieszczony w pofowie rozstawu pomie-
dzy skrajnymi transporterami tafncuchowymi (210, 220).
. System wedtug dowolnego z wczesniejszych zastrz. znamienny tym, ze po ustawieniu palety
(3) na polu oddawczym (10) wystepuje przesSwit pomiedzy szynami noSnymi wzdtuznymi (11)
a ptytg (34) palety (3).
. System wedtug dowolnego z wczesniejszych zastrz. znamienny tym, ze zawiera mechanizm
klinowy do przemieszczania ramienia gérnego (241) wzgledem ramienia dolnego (242), za-
wierajgcy klin (243) przemieszczany rolkg napedowg (244) z pozycji opuszczonej do pozycji
podniesionej, w ktérej unosi ramie goérne (241) ponad ramie dolne (242) oraz rolki (245) do
przemieszczania ramienia gérnego (241) wzgledem ramienia dolnego (242) w pozycji pozio-
mej

. Sposo6b automatycznego zatadunku palet, w ktérym wykorzystuje sie system zgodny z dowol-

nym z wczesniejszych zastrz. znamienny tym, ze:

— ustawia sie palete (3) natransporterach tancuchowych (110-130) pola oddawczego (10).

— aktywuije sie ruch w kierunku do przodu transporteréw tancuchowych (110-130) pola oddaw-
czego (10) oraz transporteréw tancuchowych (210-230) pola zatadunkowego (20) w kierunku
zatadunku, przemieszczajgc palete z pola oddawczego (10) do pola zatadunkowego (20),

— po umieszczeniu pozadanej ilosci palet (3) w polu zatadunkowym (20) podnosi sie ramiona
gorne (241) widet (240-250) pola zatadunkowego (20) do pozycji uniesione;;

— przemieszcza sie palety (3) na ramionach goérnych (241) widet (240-250) do miejsca docelo-
wego;

— opuszcza sie ramiona gorne (241) widet (240-250) pola zatadunkowego (20) do pozycji
opuszczonej, po czym wycofuje sie ramiona gérne (241) widet (240-250) do pozycji poczat-
kowej.
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Rysunki
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Fig. 1D 7
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