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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Laite kuormalavan (P), jolle on jarjestetty vahintdan kaksi aihioiden (B) pinoa,

purkamiseksi automaattisesti pinosta, laitteen késittdessa:

- purkuaseman (12), joka on konfiguroitu:

o vastaanottamaan kuormalava (P), jolle on jérjestetty vdhintddn kaksi aihioiden
(B) pinoa kokoon taitettuina; ja

o ottamaan yksitellen pois yksittéisid athioita (B) vdhintddn kahdesta aihioiden
(B) pinosta, jotka ovat kuormalavalla (P), joka on vastaanotettu purkuasemalle
(12);

- syéttoradan (14) kuormalavojen (P) kuljettamisekst, jolloin syo6ttorata (14) on liitetty
purkupéén kautta purkuasemaan (12), jotta kuormalava, jolla on aihioiden (B) pinoja,
voidaan syottdd purettavaksi purkuasemalle (12);

- athioiden paapurkukokoonpanon (16) yksittéisten aihioiden (B) purkamiseksi lisdkasit-
telyasemalle;

- kuormalavapuskuriaseman (18) tyhjien kuormalavojen siilytysté varten;

- portaalikuljettimen (24), joka on varustettu tarraimella (28);

tunnettu siité, ettd laitteeseen sisiltyy lisaksi:

- kansipuskuriasema (22), jossa sdilytetdan kansia (C), joilla kuormalavalla (P) olevat va-
hintdén kaksi aihioiden pinoa peitetdan;

- valilevypuskuriasema (26), jossa séilytetaan valilevyja (I), jotka ulottuvat eri korkeuk-
silla vahintdén kahden aihioiden (B) pinon aihioiden (B) vélill4;

jolloin tarrain (28) on konfiguroitu poimimaan kuormalava (P), kansi (C) tai valilevy (I)

purkuasemalta (12) ja toimittamaan kuormalava (P) kuormalavapuskuriasemaan (18), kansi

(C) kansipuskuriasemaan (22) ja toimittamaan vélilevy (I) vélilevypuskuriasemaan (26).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, jossa tarrain (28) on varustettu imukupeilla
(30) valilevyjen (I) poimimista varten, jolloin tarrain (28) on lisdksi varustettu mekaanisilla
tarrainvarsilla (20) kuormalavojen (P) poimimista varten, jolloin imukupit (30) ja/tai tarrain-

varret (20) on lisdksi konfiguroitu poimimaan kansi (C).

3. Jonkin edeltdvan patenttivaatimuksen mukainen laite, jossa purkuasema (12) sisél-

tdd nostimen (32), jolle on sijoitettavissa kuormalava (P), jolla on véhintdédn kaksi aihioiden
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(B) pinoa, jolloin laite (10) sisaltda elektronisen ohjaimen nostimen (32) kéyttdmiseksi siten,
ettd vahintddan kahden aihioiden (B) pinon ylapuoli pidetdédn olennaisesti samalla tasolla pur-

kamisen aikana.

4. Jonkin edeltavén patenttivaatimuksen mukainen laite, jossa purkuasema (12) kasit-

taa:

vahintdédn kaksi robottia (34), jolloin kuhunkin kuormalavalla (P) olevaan mainittujen
véhintdédn kahden aihioiden pinon pinoon on liitetty robotti (34), jolloin kukin robotti
(34) on varustettu robottivarrella (36), jonka vapaassa padssa on poimintamekanismi
(38) yksittdisen aithion (B) poimimiseksi aihioiden pinosta, johon vastaava robotti (34)
on liitetty;

- vahintdédn yhden aihioiden vélipurkuradan (40, 42, 44, 46),

- jolloin vahintaan kaksi robottia (34) on kukin konfiguroitu toimittamaan poimintameka-

nismissa (38) oleva aihio (B) aihioiden valipurkuradalle (40, 42, 44, 46).

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen laite, jossa kukin robotti (34) on SCARA-robotti.

6. Patenttivaatimuksen 4 tai 5 mukainen laite, jossa kukin robotti (34) on liitetty vas-
taavaan athioiden valipurkurataan (40, 42, 44, 46) siten, ettéd aihioiden valipurkuratojen (40,
42, 44, 46) lukuméaara vastaa robottien (34) lukumairaé, jolloin kukin aihioiden valipurku-
rata (40, 42, 44, 46) kulkee spiraalipolkua ympyran segmentin yli, jolloin robotille kuuluvan
aihioiden vilipurkuradan (40, 42, 44, 46) spiraalipolun lahtopiste (40A, 42A, 44A, 46A) on
sen robotin (34) ldheisyydessi, joka on liitetty vastaavaan aihioiden vélipurkurataan (40, 42,
44, 46), jolloin kullakin aihioiden vélipurkuradalla (40, 42, 44, 46) on paatepiste (40B, 42B,
44B, 46B), jolloin vahintddn kahden aihioiden valipurkuradan (40, 42, 44, 46) paatepisteet
(40B, 42B, 44B, 46B) sijaitsevat toistensa yldpuolella, ja jolloin vahintd4n kahden aihioiden
purkuradan (40, 42, 44, 46) spiraalipolut sijaitsevat toistensa ylapuolella, jolloin aihioiden
padpurkukokoonpanon (16) syottopuoli (16A) on lahelld mainittuja péétepisteitd (40B, 42B,
44B, 46B) siten, ettd aihiot (B), jotka ovat aihioiden vilipurkuratojen (40, 42, 44, 46) péate-
pisteissé (40B, 42B, 44B, 46B), ovat siirrettdvissé aihioiden padpurkukokoonpanon (16)

paélle tai sen sisdén.
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7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laite, joka kasittda:
- nokkavélikuljettimen, joka siséltai:

o nokkaketjun tai nokkahihnan (50), joka ulottuu pitkin pyoredd segmenttipol-
kua, joka on olennaisesti samankeskinen véhintdan kahden aihioiden valipur-
kuradan (40, 42, 44, 46) spiraalipolkujen kanssa,

o nokkia (52), jotka on liitetty nokkaketjuun tai nokkahihnaan (50) ja jotka on
konfiguroitu nokkaketjua tai nokkahihnaa (50) siirrettdessa ja siten nokkien
(52) siirtyessé spiraalipolkuja pitkin, tyontdméan aihioiden purkuradoilla (40,
42, 44, 46) olevia aihioita (B) aihioiden vélipurkuratojen (40, 42, 44, 46) yli
aihioiden vilipurkuratojen (40, 42, 44, 46) paatepisteisiin (40B, 42B, 44B,
46B).

8. Patenttivaatimuksen 6 tai 7 mukainen laite, jossa aihioiden paapurkukokoonpano
késittda tarrainketjun (16), joka késittaa kuljetinketjun, johon on kiinnitetty tarraimet (17),

jolloin kukin tarrain (17) on konfiguroitu tarttumaan yksittdiseen aihioon (B).

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen laite, joka kasittda:

- siirtokokoonpanon (56), joka on sijoitettu aihioiden purkuratojen (40, 42, 44, 46) paite-
pisteisiin (40B, 42B, 44B, 46B);,

jolloin siirtokokoonpano (56) on varustettu tyontonokalla (54) ja on konfiguroitu sijoitta-

maan tyontonokka (54) ylavirran puolelle aihioita (B), jotka ovat péétepisteissa (40B, 42B,

44B, 46B), jolloin siirtokokoonpano (56) on liséksi konfiguroitu tyontaméaan kutakin kysei-

sistéd aihioista (B) samanaikaisesti tarraimen (17) suuntaan siten, ettd kuhunkin aihioon (B)

voidaan tarttua vastaavalla tarraimella (17) lisdkasittelylaitteeseen kuljettamista varten.

10. Jonkin patenttivaatimuksista 4-9 mukainen laite, joka kéasitta:

- nakgjarjestelmin (60), joka on konfiguroitu tallentamaan pinossa olevan ylimmén aihion
(B) sijainti;

- ohjaimen (62), joka on konfiguroitu vastaavan aihion (B) tallennetun sijainnin mukaan
ohjaamaan robottia (34), joka on liitetty vastaavaan pinoon siten, ettd poimintameka-
nismi (38) sijoitetaan asianmukaiseen poiminta-asentoon vastaavan aihion (B) poimi-

miseksi ja ettd aihion (B) poimimisen jdlkeen poimintamekanismi (38) sijoitetaan
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asianmukaiseen toimitusasentoon vastaavan athion (B) sijoittamiseksi oikein kyseiseen

robottiin (34) liittyvalle aihioiden vélipurkuradalle (40, 42, 44, 46).

11. Jonkin patenttivaatimuksista 4-10 mukainen laite, jossa kunkin robotin (34) robot-

tivarren (36) péddssi oleva poimintamekanismi (38) késittda:

- alipainetarraimen, joka on varustettu véhintddn yhdelld imukupilla (66) aihioon (B) tart-
tumista varten, jolloin alipainetarrain on konfiguroitu nostamaan kiinni tartutun aihion
(B) sivua;

- mekaanisen tarraimen (68) alipainetarraimen nostaman aihion (B) sivuun tarttumista

varten.

12. Jonkin patenttivaatimuksista 1-10 mukainen laite, jossa kuhunkin kuormalavalla
(P) olevaan aihioiden (B) pinoon on liitetty kaksi robottia,
jolloin ensimmadinen kahdesta pinoon kuuluvasta robotista on varustettu alipainetar-
raimella, joka on varustettu vahintdan yhdelld imukupilla (66) aihioon (B) tarttumista var-
ten, jolloin alipainetarrain on konfiguroitu nostamaan kiinni tartutun athion (B) sivua;
jolloin toinen kahdesta pinoon kuuluvasta robotista on varustettu mainitulla poimin-
tamekanismilla (38), joka on toteutettu mekaanisena tarraimena (68) alipainetarraimen nos-

taman aihion (B) sivuun tarttumista varten.

13. Jonkin edeltavén patenttivaatimuksen mukainen laite, jossa kuormalavalla (P) ole-
vien aihioiden (B) pinojen lukuméara on nelja ja jolloin purkuasema (12) on varustettu nel-

jélla robotilla (34) ja neljalla aihioiden purkuradalla (40, 42, 44, 46).

14. Jonkin edeltavén patenttivaatimuksen mukainen laite, jossa aihioiden padpurkuko-
koonpano (16) on liitetty laatikonasetuslaitteeseen aihion asettamiseksi laatikon muodosta-

mista varten.
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