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Opis wynalazku

Niniejszy wynalazek ujawnia sposob przekierowywania obiektéw, zwtaszcza pojemnikéw o zada-
nych masach z linii produkcyjnej, minimalizujacy przewracanie pojemnikéw oraz wage dynamiczna re-
alizujaca ten sposéb.

W procesie produkcyjnym, w linii produkcyjnej czesto stosuje sie wazenie w ruchu w celu spraw-
dzenia poprawnej masy obiektow. Jest to realizowane przy pomocy wag dynamicznych posiadajacych
szalke w postaci przenosnika transportowego. Integralna czescia takiej wagi sa wszelkiego rodzaju se-
gregatory, umozliwiajace odrzucanie z linii produkcyjnej obiektéw o nieprawidtowych masach po ich
zwazeniu, na podstawie wyniku tego wazenia lub sortowniki umozliwiajace odpowiednie przekierowanie
obiektu w zaleznoéci od jego masy. Przy lekkich obiektach moga byé one zdmuchiwane z tasmy pro-
dukcyjnej, co nie daje mozliwosci precyzyjnego panowania nad sposobem opuszczania linii transporto-
wej przez obiekty.

Natomiast w patencie DE2741788 ukazane jest rozwiazanie z ramieniem popychacza ustawio-
nym prostopadle do gtdwnego ciagu linii przenos$nikéw, ktérego zadaniem jest zepchniecie danego
obiektu do znajdujacego sie naprzeciw uktadu odbierajacego obiekt. Wada takiego rozwiazania jest to,
ze przy znacznych predkosciach przesuwu tasm przenosnikéw predkosé poruszania sie takiego ramie-
nia jest znaczaca, takze ze wzgledu na krétki czas reakcji i ograniczona dtugos$é ptaszczyzny spycha-
jacej. Oznacza to rowniez duzg site oddziatywania na spychany obiekt, tym wiekszg im szybciej porusza
sie gtéwny tasmociag, a tym samym nadanie wiekszej energii kinetycznej takiemu obiektowi, co moze
spowodowac jego wywrécenie. Przewrdcenie nie jest wskazane w przypadkach niektorych obiektow,
np. wazenie odkrytych napetnionych stoikéw lub Izejszych pustych pojemnikow.

Biorac pod uwage powyzsze wady, lepsze efekty daje ramie przekierowujace, ktére jest osa-
dzone obrotowo blisko krawedzi linii produkcyjnej, z mozliwoscia objecia catej szerokosci przenosnika,
zastawiajac gtdwny kierunek ruchu. Takie rozwiazanie znane jest ze zgtoszenia wynalazku
W0O2005095904A1, ktory stosuje wiele ramion przekierowujacych, ale kazde z tych ramion obstuguje
jedno odrebne przekierowanie poza gtéwna linie przenosnikéw. Takie przekierowanie jest znacznie lep-
sze w poréwnaniu z przedstawionym wyzej uderzaniem z boku obiektu, jeZeli ramie przekierowujace
moze ustawié sie na pozycji przed dotarciem do niego przekierowywanego obiektu. Wtedy site uderze-
nia determinuje tylko predkosé przesuwu tasmy. Natomiast ze wzgledu na optymalizacje czasu produk-
cji nie jest dobrym rozwiazaniem zmniejszanie predkosci linii produkcyjnej, aby ramie mogto znalez¢ sie
na pozycji. W takim przypadku jedynie predkos¢ znalezienia sie ramienia przekierowujacego na pozycji
decyduje o tym, czy ramie przekierowujace zdazy sie zatrzymacé przed obiektem, czy predkosé ruchu
ramienia i obiektu zsumuja sie przy kontakcie zwiekszajac prawdopodobiefnstwo jego przewrdcenia.
Dodatkowo przy wiekszych predkosciach tasm przenosnikéw ramie przekierowujace musi szybciej
przesuwac obiekt do boku, tym samym nadaje mu wieksza predko$¢ i energie kinetyczna, co moze
powodowacé jego przewrocenie.

W przypadku pojedynczego ramienia przekierowujacego pojawia sie rowniez problem kata prze-
kierowania. W momencie ustawienia sie ramienia przekierowujacego pod katem do linii transportowe;j,
to wlasnie ten kat determinuje kierunek przesuwania sie pojemnika i niekorzystne jest kiedy ten kat
zmierza do 90 stopni. Wtedy na pewno zaniknie efekt przesuwania obiektu do boku tasmy, a wystapi
efekt zatrzymania i zderzania wielu obiektéw na linii transportowej. Z drugiej strony najkorzystniej jest,
aby spychane obiekty opuszczaty tasmociag pod katem bliskim 90 stopni zapewniajac najlepsze, bliskie
prostopadtemu przejécie na urzadzenie odbierajace. Urzadzenie odbierajace znajduje sie z boku linii
transportowej i oddzielone jest szczeling od gtdwnego ciagu transportowego, moze zawierac rolki, moze
takze by¢ ruchomym przenosnikiem itp., co stanowi zawsze pewna przeszkode do pokonania, powodu-
jaca chwilowe zmiany w sile tarcia przesuwanego obiektu o podtoze. W takim przypadku jest to kolejny
punkt, ktéry moze powodowac¢ wywracanie sie przesuwanych obiektéw, tym bardziej problematyczny
im bardziej kierunek ruchu obiektu odbiega od prostopadtego do napotykanych przeszkéd.

Powyzej przedstawione wady sa niwelowane w ujawnionym rozwiazaniu urzadzenia i sposobu
przekierowywania obiektéw o zadanych masach z linii produkcyjnej, ktérych celem jest minimalizacja
przewracania obiektow.

Przedstawiane rozwiazanie jest ulepszeniem rozwiazania z jednym ramieniem przekierowuja-
cym, osadzonym obrotowo obok przenosnika transportowego i ma na celu minimalizacje sit oddziatuja-
cych na przekierowywane obiekty, tak aby nie ulegaty one przewrdceniu podczas przekierowywania
poza linie transportowa. Zastosowanie niniejszego rozwiazania jest szczegodlnie korzystne w przypadku
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wazenia obiektow takich jak butelki, stoiki, czy puszki oraz innych pojemnikéw o wysokosci zblizonej lub
wiekszej od rozmiaru dna, na ktérym stojg podczas transportu. Czyli takich obiektow, ktére moga zostaé
wywrdcone pod wptywem dziatania sity na ich boczna powierzchnie ustawiona pionowo podczas trans-
portu.

Istota ujawnionego rozwiazania jest rozwiniecie idei przedstawionej w stanie techniki, gdzie jedno
ramie przekierowujace zagradzato droge transportu danemu obiektowi i stanowito linie przekierowania
tego obiektu. Ciggte zwiekszanie szybkos$ci transportu w liniach produkcyjnych powoduje problemy
techniczne w obecnie stosowanych rozwiazaniach, zaréwno z mozliwoscia zapewnienia tak szybkiej
pracy ramieniu przekierowujacemu jak i wzrostu sit i energii oddziatywan miedzy ramieniem przekiero-
wujacym, a obiektem przekierowywanym. Ujawnione rozwigzanie mozna uwazaé jako ulepszenie
rozwiazan z jednym ramieniem przekierowujacym, osadzonym obrotowo obok przenosnika trans-
portowego. Lecz nie tylko w taki sposdb, gdyz jak sie okazato zastosowanie dwdch ramion moze
zwiekszyé dodatkowo mozliwosci oddziatywania na spychany obiekt, ktérych to czynnosci nie za-
pewni jedno ramie.

W ujawnionym rozwiazaniu jedno ramie zastapiono dwoma wspétpracujacymi ramionami umiesz-
czonymi po obu stronach przenos$nika.

Sposéb przekierowywania obiektdw o zadanych masach z linii produkcyjnej, ktory wedtug wyna-
lazku polega na tym, ze wysyta sie przez z jednostki sterujacej do urzadzenia przekierowujacego sygnat
o przekierowaniu nadchodzacego obiektu, a urzadzenie przekierowujace ustawia sie ukosnie do prze-
nosnika wyjsciowego i jego ruchu. Przy czym ramie przekierowujace urzadzenia przekierowujacego
jako pierwsze ustawia sie z pozycji neutralnej wzdtuz przenosnika wyjsciowego do pozycji aktywnej
uko$nie w poprzek przenosnika wyjsciowego, po jego obrocie w punkcie osadzenia w kierunku przeno-
$nika wyjsciowego i obiekt przekierowywany, napotyka ramie przekierowujace i jest przesuwany uko-
$nie wzdtuz tego ramienia pod wptywem ruchu przenos$nika wyjsciowego w kierunku wymuszonym
przez kat ustawienia tego ramienia. Nastepnie ramie spychajace ustawia sie ukosnie po jego obrocie
w punkcie osadzenia w kierunku przenos$nika wyjsciowego, zastawiajac pozostata czes¢ przenosnika
wyjéciowego w taki sposob, ze pierwsze ramie przekierowujace oraz drugie ramie spychajace tworza,
przynajmniej przez chwile, ukosna przegrode przez caty przeno$nik wyjsciowy. Obiekt przekierowywany
zostaje przejety przez ustawione w linii ramie spychajace i powoduje sie jego ruch ukoé$ny do ruchu
przenosnika, pod wptywem ruchu przenosnika wyjsciowego, wzdituz tego ramienia, a nastepnie ramie
przekierowujace i ramie spychajace wracaja do pozycji neutralnej. Lecz podczas tego ruchu ramienia
spychajacego do pozycji neutralnej przekierowywany obiekt jest spychany na urzadzenie odbierajace.
Charakterystyczne jest to, ze obiekt przekierowywany, napotyka na ramie spychajace w pozycji aktyw-
nej, ktére ustawia sie ukosnie do kierunku ruchu przenosnika wyjsciowego i obiekt przekierowywany
przesuwa sie ukos$nie wzdtuz tego ramienia pod wptywem ruchu przeno$nika wyjsciowego w kierunku
wymuszonym przez kat ustawienia tego ramienia, a podczas tego ruchu do brzegu tasmy przenosnika
wyjéciowego zagarnia sie aktywnie ten obiekt ramieniem spychajacym na urzadzenie odbierajace
w trakcie powrotu ramienia spychajacego do pozycji neutralnej. Kat ruchu spychanego obiektu w kie-
runku urzadzenia odbierajacego zbliza sie do kata prostego, ktory jest korzystny z uwagi na dalsze
wytracenie predkosci zgodnej z ruchem tasmy.

Dzieki temu uzyskano mniejsze szybkosci poruszania sie skrajnych punktéw ramion przy tych
samych predkos$ciach katowych, w poréwnaniu do sytuacji kiedy uzywamy tylko jednego ramienia, co
w przypadku kontaktu z obiektem w ruchu daje mniejsza site oddziatywania. Istotna cecha jest rowniez
oddziatywanie na obiekt podczas jego spychania. Krétsze ramie spychajace przy tej samej predkosci
katowej nadaje mniejsza predkosé liniowa i mniejsza energie przekierowywanemu obiektowi.

Niniejszy opis ujawnia takze wage dynamiczna do przekierowywania obiektéw o zadanych ma-
sach z linii produkcyjnej, ktéra zawiera konstrukcje bazowa do ustawienia na niej wagi oraz jednostke
sterujaca z pulpitem operatorskim, zawierajacym wyswietlacz oraz przetwornik sity ustawiony na kon-
strukcji bazowej, na ktérym opiera sie przenosnik wagowy, po ktérym znajduje sie ustawiony na kon-
strukcji bazowej przenosnik wyjsciowy z urzadzeniem przekierowujacym oraz umieszczonego obok
przenosnika wyjsciowego urzadzenia odbierajgcego przekierowywany obiekt. Urzadzenie przekierowu-
jace skfada sie, patrzac w kierunku ruchu przenosnikéw, z ramienia przekierowujacego oraz ramienia
spychajacego. Ramie przekierowujace jest osadzone obrotowo na osi umieszczonej po jednej stronie
przenosnika wyjsciowego, po przeciwlegtej stronie do urzadzenia odbierajacego i w neutralnej pozyciji
rozciaga sie od punktu osadzenia na osi obrotowej w kierunku ruchu przeno$nika wyjsciowego.
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Natomiast ramie spychajace jest osadzone obrotowo na osi umieszczonej po drugiej stronie prze-
nosnika wyjsciowego. W pozycji neutralnej ramie spychajace rozciaga sie wzdtuz kierunku ruchu prze-
nosnika do punktu osadzenia na osi i wzdiuz urzadzenia odbierajacego. W pozycji aktywnej ramie prze-
kierowujace jest ustawione ukosnie do kierunku ruchu przenosnika wyjsciowego, zastawiajac czes¢
szerokosci przenosnika po stronie jego osadzenia. W pozycji aktywnej ramie spychajace jest takze
ustawione ukosnie do kierunku ruchu przenosnika wyjsciowego, zastawiajac czes¢ szerokosci przeno-
$nika po stronie jego osadzenia. Oba ramiona urzadzenia przekierowujacego w pozycji aktywnej dla
przekierowania wazonych obiektéw sa skierowane ukosnie do kierunku ruchu przenosnika, zastaniajac
caty tor transportu.

Szerzej opisujac wage dynamiczna z jednostka centralna nie sposéb ominaé tez wyswietlaczy
lub innych $rodki do komunikacji z operatorem oraz szafy sterowniczej z systemem automatyki, obstu-
gujacym cata wage dynamiczna wraz z przeno$nikiem wagowym, stanowiacym nos$nie tadunku wsparta
na przetworniku sity skomunikowanym z jednostka centralna. Przenosnik wagowy przejmuje obiekty
wazone z tasmy produkcyjnej w celu ich zwazenia w ruchu i przekazania dalej w linii transportowej.
Przenosnik wagowy jest wsparty na przetworniku sity, ktéry zamienia site ciezkosci obiektéw, propor-
cjonalna do ich masy, na sygnat elektryczny. Moze to by¢ przetwornik tensometryczny lub przetwornik
dziatajacy na zasadzie kompensacji elektromagnetycznej szeroko rozpowszechniony w systemach wa-
zacych. Przenosnik wagowy jest opcjonalnie poprzedzany przenosnikiem wejsciowym, bedacym cze-
$cia wagi dynamicznej, majacym za zadanie wprowadzenie obiektu na przeno$nik wagowy w odpo-
wiednim czasie i tempie, jak najtagodniej, bez wprowadzania dodatkowych zaburzen mechanicznych.
Po zwazeniu na kolejnym przeno$niku wyjsciowym moze odbywac sie segregacja obiektéw w zalezno-
8ci od ich masy. W najprostszym przypadku z linii produkcyjnej usuwane sa obiekty o masie ponizej
pewnego zadanego progu. Réwnie dobrze ujawnione rozwiazanie mozna zastosowa¢ do sortowania
obiektéw w zaleznosci od masy. W takim przypadku dla kazdego przedziatu sortowania musi pojawié
sie oddzielna para urzadzenia przekierowujacego i urzadzenia odbierajacego. Pozycja obiektu na prze-
nosniku wyjsciowym jest ustalana na podstawie dodatkowego czujnika pozycji np. czujnika optycznego
lub na podstawie obecnosci przesuwajacego sie obiektu na przenosniku wagowym oraz predkosci prze-
suwu tasmy. Czas opuszczenia przeno$nika wagowego przez obiekt wazony moze by¢é wyznaczony
doktadnie poprzez zejécie wskazania przetwornika sity do zera. Usuwanie obiektéw z linii odbywa sie
za pomoca urzadzenia przekierowujacego, ktére przekierowuje wybrane obiekty na urzadzenie odbie-
rajagce. Urzadzenie odbierajace jest ustawione prostopadle do przenosnika wyjéciowego i moze stano-
wié¢ nieruchoma ptaszczyzne pozioma lub nachylona, stét rolkowy poziomy lub nachylony lub inny np.
napedzany przeno$nik przenoszacy obiekty w inne miejsce procesu produkcyjnego. Urzadzenie prze-
kierowujace jest zbudowane z dwéch ramion osadzonych obrotowo kazde na jednym koncu umiesz-
czonych obok przenosnika wyjsciowego po obu jego stronach. Kierunek obrotu ramion urzadzenia prze-
kierowujacego jest przeciwny do siebie dla uzyskania tego samego efektu dla obu np. wysuniecie nad
przenosnik lub ustawienie wzdtuz przenoénika. Podazajac za kierunkiem ruchu przenosnika obiekt na-
potyka najpierw pierwsze ramie przekierowujace, ktére ma w swoim zasiegu jedna strone przenosnika,
a nastepnie drugie ramie spychajace majace w zasiegu druga strone przenosnika. Pierwsze ramie prze-
kierowujace jest osadzone obrotowo po jednej stronie przenosnika i w neutralnej pozycji rozciaga sie
od punktu osadzenia w kierunku ruchu przenos$nika. Drugie ramie spychajace jest osadzone obrotowo
po drugiej stronie przenosnika i w pozycji neutralnej rozciaga sie przeciwnie do kierunku ruchu przeno-
$nika do punktu osadzenia wzdtuz urzadzenia odbierajacego, z ktérym wspotpracuje. Jako pozycje neu-
tralna rozumie sie pozycje, przy ktérej obiekty sa przepuszczane w ciagu transportowym. W przypadku,
gdy urzadzenie przekierowujace otrzyma sygnat z jednostki centralnej, Ze dany obiekt nalezy przekie-
rowac, obiekt napotyka pierwsze ramie przekierowujace ustawione skoénie do kierunku ruchu po jego
obrocie w punkcie osadzenia w kierunku przenosnika. A nastepnie napotyka drugie ramie spychajace
ustawione skosnie do kierunku ruchu po jego obrocie w punkcie osadzenia w kierunku przenosnika.
W ten sposdéb pierwsze ramie przekierowujace oraz drugie ramie spychajace tworza, przynajmniej do
chwili, kiedy dany obiekt zostaje przejety przez drugie ramie spychajace, ukosna przegrode przez caty
przenosnik wyjsciowy. Podczas transportu, jezeli obiekt znajduje sie w zasiegu pierwszego ramienia
przekierowujacego, ramie to zastawia mu droge, przez to obiekt porusza sie skosnie wzdtuz tego ra-
mienia pod wptywem ruchu przenos$nika. Nastepnie drugie ramie spychajace ustawia sie na pozyciji
i dany obiekt natrafia na przedtuzenie ramienia w postaci tego ramienia, ktére zagarnia ten obiekt do
krawedzi przeno$nika spychajac go na urzadzenie odbierajace poza gtéwny ciag transportowy. Jezeli
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podczas transportu obiekt przemieszcza sie po stronie ramienia spychajacego sekwencja pracy urza-
dzenia przekierowujacego bedzie taka sama, gdyZz nie jest sprawdzana pozycja towaru na szerokosci
przenosnika. W takiej sytuacji obiekt zetknie sie tylko z ramieniem spychajacym i nastepnie zostanie
zepchniety na urzadzenie odbierajace a oba ramiona urzadzenia przekierowujacego wréca do pozycji
neutralnej.

Przedmiot wynalazku uwidoczniono w przykifadzie wykonania na rysunku, gdzie:

FIG. 1 prezentuje, w postaci widoku aksonometrycznego, wage dynamiczng z przenos$nikiem wa-
gowym i urzadzeniem przekierowujacym na przenosniku wyjsciowym.

FIG. 2 prezentuje przeno$nik wyjsciowy wagi dynamicznej w stanie dla obiektu T1 wskazanego
do dalszego transportu po linii przenos$nikéw, w postaci widoku aksonometrycznego.

FIG. 3 prezentuje przeno$nik wyjéciowy wagi dynamicznej w stanie dla obiektu T2 wskazanego
do przekierowania z linii przenos$nikéw, kiedy wysuwa sie pierwsze ramie przekierowujace, w postaci
widoku aksonometrycznego,

FIG. 4 prezentuje przeno$nik wyjéciowy wagi dynamicznej w stanie dla obiektu T2 wskazanego
do przekierowania z linii przenosnikéw, kiedy oba ramiona urzadzenia przekierowujacego zastawiaja
droge wzdtuz przenosnika, w postaci widoku aksonometrycznego.

FIG. 5 prezentuje przeno$nik wyjéciowy wagi dynamicznej w stanie dla obiektu T2 wskazanego
do przekierowania z linii przenosnikéw, kiedy ramie spychajace przekazuje obiekt na urzadzenie odbie-
rajace, w postaci widoku aksonometrycznego.

FIG. 6 prezentuje przenos$nik wyjsciowy w stanie takim, ze obiekt T2 zostat przekazany w cato$ci
na urzadzenie odbierajgce, a urzadzenie przekierowujace przepuszcza kolejny obiekt T3 wzdtuz linii
przenosnikow, w postaci widoku aksonometrycznego.

Bedaca przedmiotem wynalazku waga dynamiczna 1 jest w przyktadzie wykonania ukazana w wi-
doku aksonometrycznym na rysunku na FIG. 1 i zawiera konstrukcje bazowa 2, stuzaca do ustawienia
na niej wagi oraz jednostke sterujaca 3 z pulpitem operatorskim 4, zawierajagcym wyswietlacz oraz prze-
twornik sity 5, ustawiony na konstrukcji bazowej 2, na ktérym opiera sie przeno$nik wagowy 6, po ktérym
nastepuje ustawiony na konstrukcji bazowej 2 przenosnik wyjsciowy 7 z urzadzeniem przekierowuja-
cym 8, sktadajacym sie, patrzac w kierunku ruchu przenos$nikéw, z ramienia przekierowujacego 8.1 oraz
ramienia spychajacego 8.2, a takze z umieszczonego obok w bezposredniej bliskosci przenosnika wyj-
$ciowego 7 i ramienia spychajacego 8.2 urzadzenia odbierajacego 9. Urzadzenie odbierajace jest usta-
wiane na tyle blisko przenosnika 7, ze powstata szczelina, konieczna ze wzgledu na ruch przenosnika,
nie zaburza przesuwania obiektéw i nie przyczynia sie do ich przewracania podczas ich przesuwania
przez ramie spychajace 8.2.

Pulpit operatorski 4 w prezentowanym przykiadzie jest w catosci wyswietlaczem graficznym.

Ramie przekierowujace 8.1 jest osadzone obrotowo na osi 10 po jednej stronie przeno$nika wyj-
$ciowego 7 po przeciwlegtej stronie do urzadzenia odbierajacego 9 i w neutralnej pozycji rozciaga sie
od punktu osadzenia na osi obrotowej 10 w kierunku ruchu przeno$nika wyj$ciowego 7, przepuszczajac
towary T. Ramie spychajace 8.2 jest osadzone obrotowo na osi 11 po drugiej stronie przenosnika wyj-
Sciowego 7 i w pozycji neutralnej rozciaga sie wzdtuz kierunku ruchu przenoénika do punktu osadzenia
na osi 11 i wzdtuz urzadzenia odbierajacego, z ktérym wspétpracuje. Jako pozycje neutralng rozumie
sie pozycje, przy ktorej obiekty sa przepuszczane w ciagu transportowym.

W pozycji aktywnej ramie przekierowujace 8.1 jest ustawione uko$nie do kierunku ruchu przeno-
$nika wyjsciowego 7, zastawiajac czes¢ szerokosci przenosnika po stronie jego osadzenia.

W pozycji aktywnej ramie spychajace 8.2 jest ustawione ukos$nie do kierunku ruchu przenosnika
wyjéciowego 7, zastawiajac czesé szerokosci przenosnika po stronie jego osadzenia.

Przechodzenie ramion urzadzenia przekierowujacego 8 do pozycji aktywnej jak i do pozycji neu-
tralnej nie musi odbywa¢ sie jednoczeénie.

Przy kazdym przekierowaniu obiektu istnieje chwila, w ktérej oba ramiona urzadzenia przekiero-
wujacego 8 sa w pozycji aktywnej ukodnie do kierunku ruchu przenosnika 7, zastaniajgc caty tor trans-
portu, tworzac ukosna linie przekierowujaca dla obiektéw wazonych.

Na rysunku na FIG. 2 do FIG 6 zilustrowano sposéb przekierowywania zwazonych obiektow T
0 zadanych masach z linii produkcyjnej, minimalizujacy przewracanie obiektéw. Figury przedstawiaja
przenosnik wyjsciowy 7 wagi dynamicznej 1 z urzadzeniem przekierowujacym 8 sktadajacym sie z ra-
mienia przekierowujacego 8.1 oraz ramienia spychajacego 8.2 oraz z umieszczonego obok w bezpo-
$redniej bliskosci przenosnika wyjsciowego 7 i ramienia spychajacego 8.2 urzadzenia odbierajacego 9.
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FIG. 2 ilustruje stan urzadzenia przekierowujacego 8, kiedy obiekt T1 ma zosta¢ przepuszczony
wzdtuz przeno$nika wyjsciowego 7. Zaréwno ramie przekierowujace 8.1 jak i ramie spychajace 8.2 po-
zostaja w pozycji neutralnej i nie zagradzaja drogi obiektowi T1. FIG. 3 ilustruje poczatek przekierowy-
wania obiektu T2 na urzadzenie odbierajace 9. Sposdb przekierowywania obiektu T2 z linii produkcyjne;
polega na wystaniu przez jednostke sterujaca 3 do urzadzenia przekierowujacego 8 sygnatu o przekie-
rowaniu nadchodzacego obiektu, co powoduje przej$cie ramienia przekierowujacego 8.1 z pozycji neu-
tralnej wzdtuz przenosnika wyjsciowego 7, do pozycji aktywnej ukosnie w poprzek przenosnika wyjscio-
wego 7 po jego obrocie w punkcie osadzenia 10 w kierunku przenosnika wyjsciowego 7. Wtedy obiekt
przekierowywany napotyka pierwsze ramie przekierowujace 8.1 i zaczyna sie przesuwaé uko$nie
wzdtuz tego ramienia pod wptywem ruchu przenosnika wyjsciowego 7 w kierunku wymuszonym przez
kat ustawienia tego ramienia. Nastepnie ramie spychajace 8.2 ustawia sie ukosnie po jego obrocie
w punkcie osadzenia 11 w kierunku przenosnika wyjsciowego 7, zastawiajac pozostata czes¢ przeno-
$nika wyjsciowego 7. W ten sposdb pierwsze ramie przekierowujace 8.1 oraz drugie ramie spychajace
8.2 tworza, przynajmniej do chwili, ukoéna przegrode przez caty przenosnik wyjsciowy 7, co zilustro-
wano na FIG. 4. Podczas transportu, jezeli obiekt znajduje sie w zasiegu pierwszego ramienia przekie-
rowujacego 8.1, ramie to zastawia mu droge, przez to obiekt porusza sie skos$nie wzdtuz tego ramienia
pod wptywem ruchu przenosénika 7. Nastepnie obiekt natrafia na drugie ramie spychajace 8.2, ktére
zagarnia ten obiekt do krawedzi przenosnika wyjsciowego 7, co zilustrowano na FIG. 5. W ten sposoéb
poprzez ruch ramienia spychajacego 8.2 do pozycji neutralnej, obiekt T2 zostaje zepchniety na urza-
dzenie odbierajace 9 poza gtéwny ciag transportowy, a nastepny obiekt T3 przepuszczony przez urza-
dzenie przekierowujace 8, co zilustrowano na FIG. 6.

Jezeli obiekt przekierowywany porusza sie po przenosniku w zasiegu tylko ramienia spychaja-
cego 8.2 sekwencja pracy urzadzenia przekierowujacego 8 bedzie identyczna, natomiast przekierowy-
wanie i spychanie obiektu rozpocznie sie w momencie spotkania obiektu z ramieniem spychajacym 8.2.
W takim przypadku obiekt przekierowywany, napotykajac ramie spychajace 8.2, przesuwa sie ukosnie
wzdtuz tego ramienia pod wptywem ruchu przenosnika wyjsciowego 7 w kierunku wymuszonym przez
kat ustawienia tego ramienia i podczas tego ruchu zostaje zagarniety przez ramie spychajace 8.2 na
urzadzenie odbierajace 9, podczas jego powrotu do pozycji neutralne;.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposdb przekierowywania obiektéw o zadanych masach z linii produkcyjnej, ktéry polega na
tym, ze wysyta sie przez z jednostki sterujacej do urzadzenia przekierowujacego sygnat
o przekierowaniu nadchodzacego obiektu, a urzadzenie przekierowujace ustawia sie ukosnie
do przenosnika wyjsciowego i jego ruchu, znamienny tym, ze ramie przekierowujace (8.1)
urzadzenia przekierowujacego (8) ustawia sie z pozycji neutralnej wzdtuz przenosnika wyj-
Sciowego do pozycji aktywnej uko$nie w poprzek przenosnika wyjsciowego (7), po jego obro-
cie w punkcie osadzenia (10) w kierunku przenos$nika wyjsciowego i obiekt przekierowywany,
napotyka ramie przekierowujgce (8.1) i jest przesuwany ukosnie wzdtuz tego ramienia pod
wptywem ruchu przenosnika wyjsciowego (7) w kierunku wymuszonym przez kat ustawienia
tego ramienia, a nastepnie ramie spychajgce (8.2) ustawia sie ukosnie po jego obrocie
w punkcie osadzenia (11) w kierunku przenosnika wyjsciowego, zastawiajac pozostata czesé
przenosnika wyjsciowego w taki sposob, Ze pierwsze ramie przekierowujace oraz drugie ramie
spychajace tworza, przynajmniej przez chwile, uko$na przegrode przez caty przenosnik wyj-
Sciowy i obiekt przekierowywany zostaje przejety przez ustawione w linii ramie spychajace
(8.2) i powoduje jego ruch ukosny do ruchu przenosnika, pod wptywem ruchu przenosnika
wyjsciowego (7), wzdiuz tego ramienia, a nastepnie ramie przekierowujace i ramie spychajace
wracaja do pozycji neutralnej lecz podczas tego ruchu ramienia spychajacego (8.2) przekie-
rowywany obiekt jest spychany na urzadzenie odbierajace (9).

2. Sposob wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze obiekt przekierowywany, napotyka na ramie
spychajace (8.2) w pozycji aktywnej, ktére ustawia sie ukosnie do kierunku ruchu przenosnika
wyjsciowego (7) i obiekt przekierowywany przesuwa sie ukosnie wzdtuz tego ramienia pod
wptywem ruchu przenosnika wyjsciowego (7) w kierunku wymuszonym przez kat ustawienia
tego ramienia, a podczas tego ruchu do brzegu tasmy przenosnika wyjsciowego (7) zagarnia
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sie ten obiekt ramieniem spychajacym (8.2) na urzadzenie odbierajace (9) w trakcie powrotu
ramienia spychajacego do pozycji neutralne;.

. Waga dynamiczna do przekierowywania obiektéw o zadanych masach z linii produkcyjnej za-
wiera konstrukcje bazowa do ustawienia na niej wagi oraz jednostke sterujaca z pulpitem ope-
ratorskim, zawierajacym wyswietlacz oraz przetwornik sity ustawiony na konstrukcji bazowej,
na ktérym opiera sie przenosnik wagowy, po ktérym znajduje sie ustawiony na konstrukcji
bazowej przenosnik wyjsciowy z urzadzeniem przekierowujacym oraz umieszczonego obok
przenosnika wyjSciowego i ramienia spychajacego urzadzenia odbierajacego, znamienna
tym, ze urzadzenie przekierowujace (8) sktada sig, patrzac w kierunku ruchu przenos$nikow,
Zzramienia przekierowujacego (8.1) oraz ramienia spychajacego (8.2) i ramie przekierowujace
(8.1) jest osadzone obrotowo na osi (10) po jednej stronie przeno$nika wyjsciowego (7), a po
przeciwlegtej stronie do urzadzenia odbierajacego (9) i w neutralnej pozycji rozcigga sie od
punktu osadzenia na osi obrotowej (10) w kierunku ruchu przeno$nika wyj$ciowego (7), a ra-
mie spychajace (8.2) jest osadzone obrotowo na osi (11) po drugiej stronie przenosnika wyj-
sciowego (7) i w pozycji neutralnej rozciaga sie wzdtuz kierunku ruchu przenosnika do punktu
osadzenia na osi (11) i wzdtuz urzadzenia odbierajacego (9).

. Waga wedtug zastrz. 3, znamienna tym, ze w pozycji aktywnej ramie przekierowujace (8.1)
jest ustawione ukosnie do kierunku ruchu przenosnika wyjsciowego (7), zastawiajac czesé
szerokosci przenosnika po stronie jego osadzenia.

. Waga wedtug zastrz. 3, znamienna tym, ze w pozycji aktywnej ramie spychajace (8.2) jest
ustawione ukosnie do kierunku ruchu przenosnika wyjsciowego (7), zastawiajac czes¢ szero-
kosci przenosnika po stronie jego osadzenia.

. Waga weditug zastrz. 4 i 5, znamienna tym, ze oba ramiona urzadzenia przekierowuja-
cego (8) w pozycji aktywnej dla przekierowania wazonych obiektéw sg skierowane uko$nie do
kierunku ruchu przenosnika (7), zastaniajac caty tor transportu.
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Rysunki

FIG. 1
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FIG. 2

FIG. 3



10

FIG. 4

FIG. 5
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FIG. 6



