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(54) Zafizeni pro p¥isun prostorové orientovanych p¥edm?td

1

Vynélez se tykd zafizen{ pro p¥fsun prostorové orientovanych pfedmEtd v definova-
nych polohéch na urfené misto.

Rozvoj materidlnd technické zékladny strojirenstvi je nemyslitelny bez intenzivniho
zav4dént modernich obrébicich systémd s rdznym stupném vybavenosti NC nebo CNC v kombi-
neeci s mechanizovanou nebo automatizovenou manipulaci predmdty jak v operalnim dosahu

predmitného systému, tak i v mezioperainim ob&hu.

Pokroky vypoZetn{ techniky se sice odréZej{ v neustélém zdokonalovén{ automatizace
vlastnfho obrébZcfho procesu, nicménd zvySovéni jeho efektivnosti je omezeno nedostatky

ve skladovénf, pfepravi a manipulaci predmétd urfenych k obrébdni.

Doposud znémé zpldsoby tento problém nefe3{ bud vibec, nebo jen z ¥4sti, napfikled
paletami, na nichZ jsou uklédény predméty jednotlivE, bez zletele na polohu, kterou na
palété zaujimaji. Mo¥nosti autcmatiza¥niho zésshu se v tomto p¥{padd nutné omezuji na
ptepravu palet, jeliko% v dosahu obrébZcfho stroje je zésah 1idské ruky nezbytny jak
z ekonomickych, tak i technickych divodd. Pro automatizovaené manipula¥ni systémy jsou
rovné% nevhodné palety s neuspofddanym uloZenim pFedm&td v: vice vrstvéch pro Epatnou
dostupnost spodnich vrstev a men3i vyufitf loZné plochy, protoZe mezi Jjednotlivé uloZe-~
nymi predméty obvykle chybi dostatedny prostor pro uchopeni pfedm¥tu manipuladnim zafi-
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zenim,

Omezenou pouZitelnost mejf té% manipulednf zaffzenf s paletami, Jejich¥ nosnd plocha
Je opat¥ena orientovanou eftf vodicfch kepes. Tato zarfzenf aice umo#fuj{ plnou autometi-
gaci manfﬁulaee predmétem vietn¥ plechodu z mesiopera¥ni na operalni manipulaci. Jejich
pou¥itelnost je visk omezena na celistvé predmdty.

Podninky plh& automatizovené komplexni manipulace predméty v celku spliuje dalif
znémé za!izeni,‘ktaré se sklddd 3 krokovectho dopravniku, palety a zdvihactho gsaf{zent,
JehoZ zdvihac{ elementy pFi fixované poloze palety jsou ustaveny pod uspofddanou sftf ot-
vord v paleté pro stohovén! manipulovanych pfedmétl. Navrieny systém viak predpoklddé ve-
stavéni zdvihactho za¥izeni do systému krokovaciho dopravniku; nedostatkem tohoto uapofé-'
dén! je mald pru¥fnost systému a vyeoké potizovaci néklady. Jeho pousiti{ je podminno ne-
ménnost{ vzdjemnych poloh zdvihactho za¥izeni, menipuldtoru a obsluhovaného obrébiciho

systému,

' Uvedené nedostatky odstranuje za¥{zent pro pfisun orientovanych predmétd v definova-
nych polohdch na urfené miato, které je tvoreno alespon jednim krokovacim dopravnikem pro
skladovén{, pfepravu a menipulaci pledméty, paletou nebo paletami a zdvihacfm zaff{zenim,
jehoX zdvihec{ elementy p¥i fixované polose palety jsou ustaveny pod dvojici protilehlych
ramen nosnych &lend, prolofenych vodicimi prostory v paletd pro stohovédnfi manipulovanych
pledmi#td. ‘

Jedno z moinyeh provedeni vynélezu je schematicky znézorn¥no na ptipojeném vykrese,
kde ) oznafuje paletu s predméty orientovanymi v definovangch polohdch ve vodicich prosto-
rech 2 zespodu uzavienych noenymi ¥leny 4 & dvojici protilehlych ramen 5, nesenou na kro-
kovacim doprawvniku 3, nad nim¥ Je v pracovnim dosahu manipuldtoru nebo jiného vhodného
automatiza¥nfho ¥lenu (nenf sndzorndn) obkrolmo @ pfednostnd mobilnd usporéddéno portdlové:
zdvihac{ za¥fzenf § se zdvihacimi elementy 7.

Za provosu premistuje krokovaci dopravnik 3 pretrZité pelety 1 s predméty postupn¥
aZ do pracqvni polohy, kde je paleta fixovéna tak, Ze protilehlé rsmena 5 nosnych ¥lend
4 registrujf se mdvihacimi elementy 7 zavihaciho zalrf{zeni §, jejichi vsestupny pohyd zpt-
sobuje postupné vyeunovéni Fady stohovanych pedmdtd do konstantni roviny pro odb¥r mani-
puldtorem nebo jinym vhodnym manipuladnim &lenem do plného vySerpdni predmétd, na palets
stohovanych. Prézdnou paletu, pripadnd paletu s obrobky, na nichZ byla provedena plede~
psand operace nebo sled operaci, krokovy dopravnik pfesune pffdevnym doplednym krokem na
vistup a pod portélové sdvihactf zelizeni § se prisune daldf zaloZend paleta.

Popsané funkce zaffzen! podle vyndlezu tedy umoffuje dosshnout v idedlnim p¥ipadé
meximdlnfho stupnd automatizace komplexni manipulace predm¥ty p¥i poufit{ standardntho
krokovaciho dopravniku a mobilnfho portélového zdvihacfho za¥fzent,
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Alternativnd lze poulft p¥{dawného krokovactho dopravniku pro odsun palet s hotovimi
vjrobky, pFi¥emy obsluha palet je sajiiténa jednim nebo nékolike manipulétory nebo Jinymi

sutomatiza®nimi &leny.

Popsané pFiklady provedeni zaffzeni podle vynédlezu umo¥fuj! zaklédat palety mimo

' pracovni prostor operadnfho manipuldtoru, pfi¥em? rel¥eni se dvima krokovacimi dopravniky
a jednim pracovnim Slenem umofiuje vyménu palet v prekrytém Sase. Premistén{ pFedmdtd,
stohovanych na paletd, do konstantni roviny uno¥nuje jejich postupné uchopeni opersainim
manipuldtorem. Vyhodné je rovnéz'prpatorové vyuZit{ palet a podstatné zkrdceni vedlejiich

tasl.

Za¥{zen{ podle vynélezu je vhodné pro pracovistd automatizovand pomoc{ manipuldtord
nebo primyslovych robotd i pro celé vyrobni systémy.

PREDMET VYINALEZU

Za¥{izeni pro pfisun prostorové orientovenych predm#td v definovenych polohdch na ur-
Sené misto, vyznalené tim, e je tvoreno alespoh jednim krokovacim dopravnikem (3) pro
manipulaci s predm¥ty, napfiklad paletami (1), e zdvihacim zefizenim (6), jehoX zdvihact
elementy‘(7) pti fixované poloze palety (1) jsou ustaveny pod dvojict protilehlych ramen
(5) nosngch élenﬁ‘(4), proloZenych vodicimi prostory (2) v paletd (1) pro stohovén{ mani-

pulovanych predméti.

1 vykres .
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