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Uelom vyn#lezu je automatizdcia medzi-
operaéného zdsobnika pre hriadelové pred-
mety. Odstraiiuje Iudskd prdcu a umoZiiuje
vytvdrat automatizované vyrobné systémy.
Vynédlez umoZiiuje automatické prepojenie

automatickych technologickych pracovisk. o

Tohoto tfelu sa dosiahne zoskupenim zé-
sobnikového stola, reverzného retazového
dopravnika, zdvihacich agregétov, klapky
a snimafov na telese automatizovaného za-
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soabnfka.

Zariadenie je moZno vyuZit predovSetkym
v strojarenstve a spolu s technologickymi
zariadeniami a manipuldtormi vytvorii au-
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tomaticky vyrobny systém.
Manipulaéné miesta tvoria hydraulické A
agregéty, ktoré sti umiestnené na telese za-
sobnika a v osi manipulécie v§robnych stro-
jov. ‘
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Vynélez sa tyka zariadenia automatickej
zasoby a pclohovania hriadelovych predme-
tov ‘v dvoch manipulatnych miestach a je
urdeny hlavne na stavbu automatickych vy-
robnych systémov.

Doteraz zndme spdsoby vytvarania zdso-
by a polohovania. hriadelovych predmetov
si takmer vylu€ne pomocou krokovacich
dopravnikov, ktoré neumoZiiuji synchroni-
zdciu zasoby o odberovych miest. Naviac
takéto zariadenia zaberaji znalne velky
priestor, takZe ich pouZitie je obmedzené.

Vys$Sie uvedené nedostatky rieSi automa-
ticky z&sobnik hriadelov s polohovanim z
dvoch manipulaénych miestach vyznaeny
tym, Ze pozostéva z telesa, na ktorom je stdl
z&sobnika a reverzny retazovy pohon s no-
si¢mi, pri€¢om k stolu je zo spodnej €asti pri-
radeny vertikdlny agregdt a zdvihaci agre-
gét a kde na stole v tvoriacom manipulad-
nom mieste zdsobnika je klapka s dvoma
snimaémi. K vertikdlnemu agregétu je prira-
den& jednotka otd¢ania. Oba agregédty verti-
kdlneho z4sobnika tvoriace manipulatné
miesta st umiestnené na telese a v osi ma-
nipulédcie vyrobnych strojov.

Zariadenim podla vyndlezu sa dosahuje
novy-vy3si Gdinok tym, Ze umoZiiuje auto-
matické vytvdranie zdsoby a automatické
dédvkovanie zo z4soby v dvoch ‘odberovych
miestach. Predmety na odberovych miestach
polohuje a umoZiiuje odber a ukladanie cha-
padlom manipuldtora. Zariadenie pracuje
automaticky a umoZiluje vytvdrat plne au-
tomatizované vyrobné systémy.

Automatizovany zasobnik hriadelovych
predmetov s polohovanim v dvoch manipu-
laénych miestach je zndzorneny na priloZe-
nych vykresoch, kde na obr. 1 je zndzorne-
ny ndrys celého zasobnika a ma obr. 2 jeho
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vyuZitie v automatizovancm vyrobnom sy-
stéme.

Automatizovany zdsobnik 1 hriadelovych
predmetov s polohovanim v dvoch manipu-
la¥nych miestach pozostidva z telesa 2, na
ktorom je st6l 3 zasobnika 1 a reverzny re-
tazovy pohon 4 s nosiémi 5, 12. Retazovy
pohon 4 je hnany motorom 6 cez prevodov-
ku 7 s pohonmi. Na telese 2 zdsobmika 1
st upnuté zdvihacie agregéty 8, 10. Na stole
3 zasobnika 1 je klapka 11 so snimafom a
druhy snima¢ 13.

Do odberového 16Zka 18 zdvihacieho agre-
gdtu 8 uloZi manipuldtor chédpadlom hria-
delovy predmet, agregdt predmet otoli a
zdvihom smerom dole uloZi hriadelovy pred-
met na st6l 3 zasobnika 1. Nosi¢ 5, 12 re-
tazového pohonu 4 presunie predmet nad
zdvihaci agregéat 10 a reverznym chodom sa
vrati do vychodzej polohy. Vertikédlny agre-
g4t 8 je pripraveny na novy odber. Zdviha-
ci agregédt 10 na poZadovany povel odberu
zdvihne hriadelovy predmet. Po odobrati
predmetu chépadlom zdvihaci agregdt10 sa
vrati do vychodzej polohy. MdZe nastat pre-
sunutie predmetu po stole 3 nad zdvihaci
agregat 10. Ak nenastane odobratie a zdvi-
haci agregét 10 stoji, je predmet nad agre-
gdtom 10 presunuty do zasoby po stole 3.
Zaplnenie zdsobnika 1 je snimané snimaom
13.

Cerpanie zo zdsoby nastdva reverznym
chodom retazového pohonu 4 a nosida 12,
ktory dctladi predmet na snimad v klap-
ke 11.

VyuZitie vynélezu je zndzornené na obr. 2
v automatizovanom vyrobnom systéme, kto-
Iy pozostdva z vyrobnych strojov 16, porta-
lovych manipuldtorov 14, 15, zariadenia na
vyberanie hriadelovych predmetov z palety
17 a automatického zdsobnika 1.

PREDMET VYNALEZU

1. Automaticky zé&sobnik hriadelov s po-
lohovanim v dvoch manipula&nych miestach
vyznafeny tym, Ze pozostdva z telesa (2),
na ktorom je stdl (3) z&sobnika (1) a re-
verzny retazovy pohon (4) s nosiémi (5)
a (12), pritom k stolu (3) je zo spodnej
Sasti priradeny vertikdlny agregat (8) a
zdvihaci agregdt (10) a kde na stole (3)
v tvoriacom manipulatnom mieste zdsobni-
snimac¢ (13). ‘

2. Automaticky zasobnik hriadelov podla

bodu 1 vyznadeny tym, Ze k vertikdlnemu
agregdtu (8) je prirademd jednotka otala-
nia (9).

3. Automaticky zdsobnik hriadelov podla
bodu 1 vyznadeny tym, Ze obe agregéty (8,
10) tvoriace manipulaéné miesta st umiest-
nené na telese (2) a v osi manipuldcie v§-
robnych strojov [16}.

2 listy vykresov
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