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(54) . 2abizeni pro vkldddni a vykladdni lahvi

Zatizeni je tvofeno manipuleinim rémem
a suvnym rédmem, ktery je opatren vodicimi
dleny umisténymi ve vertikdlné uspoiddanych
vodicich drahdch nosndho rdmu., Nosny rém
je opatfen na hornim konci kladkami, pojiZ=-

ddcimi v horizontdlni vodici drédze a na

spodnim konoi je opatien opdrnou kladkou
opfenou o bodnici. Manipuladni rém je spo-
lednd se suvaym rémem spojen zévésnymi
prostredky pres kladky. Kladky Jsou upeve
ndny ne boénici po obou strandch od osy
pilkruhu k¥ivkové vodici drédhy a vzddle-
nost kladek od této osy Jje tmérnd horizon-
tdlni sloZce vyvaZovaci sily. Kladky jsou
unistény po obou strendch nosndho rdmu
soumérné podle osy & kladky jsou upevnény
na bo&nici, ,
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Vynalez se tyka zarizeni na vkladani Lahvi do pfepravek

a vykladand 2z nich. V Linkach na ptaéni Lahvi se pouZivd vykla=-
dadly, tj. zafizeni, kterada vykladajt prazdné Lahve z plepravek

a vkladatt, tj. zafizeni, kterd naplnéné a uzaviené Lahve ukla~
daji do ptepravek. Pfifom jsou Lahve ptemistovany 2 prepravek
na dopravnik Lahvi nebo 2 dopravniku Lahvi do prepravek.

" Inémé vkladale a vykladate Lahvi jsou zaloZeny na stejném
principu. Manipulaini rém s uchopovacimi hlavicemi je veden v
zaktivené konetné vodici draze, majici stiedni ast ve tvaru
kFivky, napf. kruhového oblouku a vertikdlné orientované postran~
ni tasti, 2z nighi jedna sméifuje k dopravniku lqhvi a druha k do~
pravniku ptepravek. Pohon zafizeni zprostiedkovavad kontinudlni
béiici motor, plsobici na manipulaéni ram ﬁfes ptevodovy mecha=-
nismus, ktery je konstruovan tak, Ze manipulalni rém vykondvid
periodicky vratny pohyb mezi dvéma Uvratémi, situovanymi v po=-

strannich tastech vodici drahy. Rychlost premistovani manipulat=
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niho rému se ptitom plynule zvy$uje 2z nulové rychlosti v Gvra-

ti, kde dochazd k uchopeni Lahvi, na maximéding hodnotu pribliZ=-
né uprostied dradhy mezi Gvratémi a potom plynule klesé na nulo~
vou rychlost v druhé Gvrati, kde dochézi k uvolnéni Llahvi. Jsou
znamé zatizeni, kdy rovinny pohyb manipulaéniho rému s uchopo~
vacimi hlavicemi, uréeny tvarem vodici drahy, se realizuje sou~
stavou dvou suvné uloZenych rami, které se pohy?uji vV jedné ro-
viné ve dvou na sebe kolmych smé&rech, ptitemZ prvni rém ve tva-
ru obdélniku, je pomoci otolnych kladek veden ve vertikalnim
sméru Qe dvou vodicich pFfimkovych drahédch, upevnénych na ramu
stroje. Druhy rém, v nékterych pifipadech spojeny s manipulainim
ramem, se pohybuje‘v horizontadlnim sméru pomoci otodnych kladek
ve dvou horizontadlné umisténych vodicich drahdch, které jsou
soutasné ptitkami pevného obdélnikového ramu. U znamych vklada~-
&0 a vykladaélu je manipulaéni réam 2avéden letmo, coZ méd za na=~
sledek, Ze jak Bnotnost ptenadenych Lahvi, tak i viastniho ma~-
niputaéniho rSnu a uchopovacich hlav zplisobuje silovy moment,
ktery je umérny vyloZzeni manipulaéniho ramu a poltu uchopova-
cich hlav, tj. soutasné zpracovavanych pFepraVek. Tento silovy
moment je zachycovan dfuhim‘suvnym ramem a pfes prvni suvny ram
pfendfen do zakladd stroje. To vyZaduje robustni konstrukci
prvniho a druhého suvného ramu, a tim i jejich znainou hmotnost.
Nevyhodou tohoto uspotadani je, 2e vertikalni silu, zplUsobenou
jik hmotnosti prenasenych Lahvi, hmotnosti manipulaéniho ramu

a prvniho suvného ramu, tak i druhého suvného rému, je nutno
vyvaiovat'prptizéva!iu znaéné hmotnosti. Nevyhodou tohoto uspo-
Paddani jsou dale dvé vertikalni a dvé horizodtalni vodfci drahy
pro pohyb suvnych ramd, vy2adujici znalnou rozmérovou geometric~

kou ptesnost uspofadani ve vertikdlni rovind., Nevyhodou je rov~



-3-
262 964
néZ robustni konstrukce a rozmérnost prvniho suvného rému,

Uvedené nedostatky do znalné miry odstranuje zatizeni pro
vklédani a vykladani Lahvi do prepravek a z piFepravek podle vy-
nadlezu, které je tvoteno manipulaénim ramem, opatfenym uchopo-
vacimi hlavicemi Llahvi, ktcr} souasné se suvnym ramem vykoné-
vé periodicky rovinny vratny pohyb podél kf%vkové vod¥fci drihy
se dvéma Uvratémi, pritemZ manipulaini rém se suvnym rémem je
suvné uloZen na nosném rému. Nosny ram je vrchni Easti posuvnd
uloZeny pomoci poji2décich kladek v horizontdlni vodici draze
v horni tasti botnice stroje a jehoZ druhy dolni, konec je opien
ve sméru kolmém k roviné bolnice, napf. pomoci opérné kladky o
botnici stroje a vykonadvd horizontalni pohyb. Manipulaini ram
je souiaspé se suvhym ramem veden pomoci otoénych vodfcich élé-
ni ve dvou vertikdlné uspoifaddanych vodfcich drahach, upevnénych
na nosném ramu, Hmotnost manipulaéniho ramu a uchopovacich hla~-
vic je kompenzovana vyvaiovacim zévaiim, pomoci jednoho nebo
dvou zavésnych prostfedki, napf. Lan nebo fetézd, jejichZ konce
jsou upevnény na jedné strané k manipulainimu rému a na druhé
strané k vyvaiovacimu zdévazi. Potiebného sméru plUsobent vyvaZo~
vaci sily je dosaZeno poqoci vod¥cich drah kazdého zavésného
prostfedku, napif. kladek 2 nichZ prvni je pevné spojend s bolni~
(3] strojé a druha je pevné spojena s nosnym rémew.-Pro vymezent
vile v ozubeni hnaciho nechanisgu 8 dosaieni pohybu manipulaéni-
ho rédmu bez ré&zi je vyhodné i druhé otoiné kladky umistit tak,
Ze poloha jejich stfedu je pifi pohybu uchopovacich hlavic, vzhle~
dem k bo¥nici nemé&nna. Vyhodné je upevnéni zavésného prostiedku
na manipuladnim rédmu mime rovinu vertikadlné& uspofadanych vod{~
cich drah, Dosédhne se tak sniZeni klopného momentu od vertikal~

ni sily btemene piendieného do ramu stroje.
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Vyhody nového te3eni podle vyndlezu jsou ve 2jednodufent

vodicich drah manipulainiho a suvného rému, ve snilenti hmotnos~
ti &asti zarizeni,zkteré jsou vyvaioviny zévaiim piFi zachovénid
potiebné tuhosti zakizeni a dokonalejitho vyviieni blemen. No~
vé Ffedeni umoZnuje sniieni vy3ky bolnice, zachyceni klopného
momentu od prendieného blemene, a tim sniieni namdhané nosné
konstrukce a plynulejsiho pohybu uchopovacich hlavic,

Na piFipojenych vykresech je schematicky znédzornéno zatfize~
ni podle vynalezu, kde na obr. 1 je znazornén bokorys a na obr.
2 je narys zatizeni. 7

Na bonici 1 stroje je pFipevnéna ktivkovs vodfci dréha 3,
skladajici se z pulkruhu Ei a postrannich Castd 31, 33 kfivko=
vé vodici drahy 2. Postranni &ést 21 kFivkové vodfci drahy 2 je
upevnéna nad dopravnikem Lahvi 31 a postranni &ést 22 nad dop-
ravnikem piepravek 32. Na boinici 1 stroje je ptipevnéna hori-
zontélni vodici draha 3. Pohyblivy nosny ram & je napi. pomoci
pojitdécich kladek 30, 30a uloZen v hprizontblni vodici dréze 3
suvné v horizontdlnim sméru, Dolni konec nosného ramu i je
opien o bolnici 1 pomoct opérné kladky Eﬁ‘ Manipulaini rin 2,
pevné spojeny se suvnym ramems g, je pomoct vodfcich &lend 11,
17a, 18, 18a uloZen ve vertikalnd uspofadané vodTci draze 7, 7a
nosného ramu i. K manipulaénimu rému 2 jsou pfipevnény uchdpo-
Qaci hitavice Ei, EE. Hmotnost manipulainiho rému 2, suvného ra-

mu 6 a uchopovacich hlavic je vyvaZovana zévaiim 35, 23a pomoct

zavésnych prostiedku g, gz,-upevnénYch na manipulaénim rému 2
ve vzdélenosti x od vertikadlni roviny suvného rému g,vedenich
pies kladky 9, 31, Sa, 31a'upevnén9ch na boénici 1 stroje -

zndzornéno na obr. 1. Na obr. 2 je znazorné&no i jiné redeni,
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kdy zavésné prostiedky 8, 8a upevnéné na suvném ranmu 6 jsou
vedeny pies kladky a0, 123 upevnéﬁé.na nosném ramu 4 a klad-
ky 11, 11a ptipevnéné na botnici 1 stroje., Vodfci tep 12 ma-
nipulainiho rému 2 je otoéné spojen s jednim koﬁcem kratitho
ramene kinematického dvojélenu 13,iehoz druhy kdnec je klou~
bem li spojen s koncem del$iho ramene kinematického dvojéle~
nu 1§,pfipevnéného na hnacim hi¥fdelid 16. Jeden konec vodfci=-
ho tepu 15 je spojen s manipulainim rémem 5, druhy konec je
opatifen vodfci kladkou 29, vedenou v krivkové‘vod1ci draze
2. Pomoci neznazornéného mechanického pievodového ustroji je
rovnomérny rotatni pohyb elektromotoru pitivadén na periodicky
kyvavy nerovnomérny pohyb hnaciho hiidele lé,ptenaseny pomoct
kloubu li a del$iho ramene kinematického dvojélenu 12 na vodi=-
ci Cep 12, V dusledku toho vykonadva manipulaini réam 2 nerovno-
mérny vratny periodicky pohyb z dolni ﬁQrati 12 do hornt dvra-
t1 20 nad dopravnikem piepravek 26 a dopravnikem lahvi 27. Po-
byb manipula&niho rému 5 podél kfivkové vodici drahy 2 je dén
superpozici vertikdlniho pohybu suvného ramu g a horizontalni=-
ho pohybu nosného ramu 4, biiéemi hmotnost manipulaéntiho rému
‘2, uchopovacich hlav 24, 25 a suvného ramu 6 je vyvazovana zéa-~
vazim 23, 23a. Vedent zavésného prostfedku 8, 8a vyvaZovaciho
zévuii|£§, 23a, v prvnim pfipadé& znazornéno na obr. 2, je rea-~
lizovano pifes kladky 2,23 ve vzdaélenosti y, i'upravenymi na
boénici 1 stroje. Sila, kterou plsobt zivaii 32, 323 na mani=-

pulatni ram ma vertikdlni a horizontdlni sloiku, pritemi

2
horizontalni slofku je moZno vyuiit pro vymezeni vil{ v ne-

znazornénén aechanickém prevodovém Ustroji pFi pohybu vodfci~
ho &epu 13 v horni &asti pilkruhové kfivkové vodici drahy 34,

tj. v blizkosti okoli osy 32. Vymezenim viuli se dosadhne ply~
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nulého bezrazovitého pohybu uchopovacich hiav 24, 25, léveii 23,

23a jsou umisténé pddle osy 32 kfivkové vodfci drdéhy 2, phiteni
vzdélenost kladky 9, 92 od osy 32 je 3%1-

V druhém pifipadé je fedeno vyvadZieni dvéma vyvaZiovacimi mecha~

nismy, soumérné umisténymi podle osy 22 nosného ramu 4. Vyvaio-
vaci mechanismus je tvofen kladkami 12,_1gg upevnényai na nos~
ném ramu 4, kladkami 11, 11a upevnénymi na boénici 1 & zévaiiawi

23, 23a zavédenymi na zavésném prostiedku 8, 23;
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Zatizeni pro vklédant a vykladéni Llahvi z a do piepra-
vek, zahrnujici manipulaéni réam, opatifeny uchopovacimi hla-
vicemi Llahvi, vykonévajici’nuceny periodicky vratny pohyb
podél kiivkové vodici drahy, umisténé na botnici zatizenti,
pltiemZz manipulaéni réam vytvati spojeny celek se suvaym ré-
mem a zakizent je opatfeno kladkami a =z248vazim, vyznaduji-
ci se tim, 2e suvny ram /6/ je opatfen vodfcimi &éleny /17,
17a, 18, 18a/, spotivajicimi ve vertikalné uspoifadanych vo-
dfcich drahach /7, 7a/ nosného rému /4/, opatfeného na jed-
nom konci pojifdécimi kladkami /30, 30a/, spofivajicimi v
horizontalni vodfci draze /3/, a na opainém konci opatieného
opérnou kladkou /28/, pticemi horizontalni vodici df&ha je
spojend s bo¢&nici /1/ a opérnad kladka /287 je o tuto boini-
ci /1/ optena a vytvoteny celek manipulaénfho rédau /5/ se
suvnym ramem /6/ je spojen se zévaiim /123, 233/ prostied=-
nictvim zdvésnych prostifedkd /8, 8a/, pitechazejicimi pies
ktadky /9, 31, 9a, 31a, 10, 11, 10a, 11a/.

Zatizeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze kladky

/9, 31, 9a, 31a/ jsou upevnény na boénici /1/.

zat{zeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze kladky
/10, 10a/ jsou upevnéné na obou stranach nosného rémp 14/

a kladky /11, 11a/ pFipevnéné po obou stranich boinife

Zafizeni podle bodu 1, vyznalujici se tim, 2e k(adky
/9, 9a/ jsou upevnény na bolnici /1/, po obou stranach od

osy /32/ pulkruhu /34/ kiivkové vodici drahy /2/ a vzdale-
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nost kladek /9, 9a/ od této osy je Umérnd horizontélni

sloZce vyvaZovaci sily.

2 vykresy
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Obr. 2

Vytiskly Moravské tiskafské zavody,
stfed. 11 100, tf.Lidovych milic{ 3, "Olomouc

Cena: 2,40 Kés
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