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a zariadenie na vykonavanie tohoto spdésobu

1

Vyndlez sa tjka spdsobu a zariadenia na manipuldciu s materidlom v skladovom manipulaé-

nom systéme.

Podla sifasného stavu tecﬁniky sa medzioperalné manipulalné systémy vyuZivajd napriklad
vo vyrobnych systémoch riadenych dispelersky, pofitafom a pod., na manipuldciuv materidlu a vﬁ;
robnfch pombdcok z pracoviska na pracovisko, podla vopred stanoveného programu, od ich vstupu
do vyrobného systému a% po vystup. PretaZenie manipulalného systému nastane, ak je mu na ob-
sluhu priradeny taky polet pracovisk vyrobného systému, Ze frekvencia obsluZnych jdzd spolu
s drdhou pojazdu prekroia jeho technické moZnosti, v désledku Zoho priepustnost manipula&ného

systému limituje priepustnost vyrobného systému ako celku.

7 hladiska riadenia obslu¥nej &innosti zakladala predstavuje kaZdy zaklada& s prisluinou
gastou skladu samostatny manipulalny systém. Ak sa pre dany vyrobny systém pri urlovani kon=-
cepcie a rozsahu manipula&ného systému zisti, Ze napr. manipulalny systém o jednom zakladali
nebude stalit vyrobny systém obslé%it, je treba navrhndt manipulaénﬁ systém o dvoch alebo via-
cerych zakladafoch. Pri rozhodovani sa o koncepcii takéhoto manipula&ného systému je mo¥né si
vybrat v zédsade z dvoch zndmych alternativ, alebo ich kombindcie. U jednej z nich sd zaklada-
¥e situované vedla seba na paralelnych drdhach a u druhej sd usporiadané v sérii na tej istej
drdhe.

V pripade kombindcie oboch alternativ si dve, alebo viac drdh zakladafov situovanych pa-
ralelne po celej dI¥ke vyrobného systému iba v niektorych dsekoch, prifom na kaZdej z nich sa
mb%e nachidzat vhodny pofet sériovo umiestnenych a navzijom koreSpondujdcich zakladalov. Z to-

ho vyplyva, %e novy - vi&¥i manipuladny systém je tvoreny z dvoch, alebo viacerjch jednoza-

kladafovych autonomnych systémov a naviac, pri tejto fdzii sa ich charakter meni na charakter
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autonomnych podsystémov. Takto koncipované manipuladné systémy si stavebnicového charakteru.
Preto ich moZno kedykolvek zvi&Sovat, alebo zmenZovat o dal¥ie autondmne podsystémy a vytvd-
rat tak manipula&né systémy Tubovolnych dliok. Tdto okolnost je nespornou vyhodou zakladalo-

vych manipulaénych systémov.

Nevyhody splsobov manipuldcie a manipuladnych systémov podla sdfasného stavu techniky sd
viak z hladiska projektovania vyrobného systému a z hladiska premennej potreby obrdbania jed-
notlivych druhov obrobkov. Z uvedenych hladisk treba cely skladovy manipulalny systém neZia-

dico predl¥ovat.

Uvedené nevyhody v znalnej miere odstrafiuje spdsob manipuldcie s materidlom v skladovom
manipulalnom systéme a zariadenie na vykondvanie spdsobu podla vyndlezu. Podstata spdsobu spo-
¢iva v tom, Ze manipulovany materidl pri jeho preprave zo sféry obsluhy jedného regdlového za-
kladada do sféry obsluhy druhého, resp. dalfieho regdlového zakladala, alebo spdt sa prechodne
ukladd aspofl v jednom prestupnom bloku na rozhrani regdlovych tdsekov, priom poloha tohto pre-
stupného bloku po dI%ke manipuladného systému je premenni a zdvisld od okamZitého vytaZenia

jednotlivych regdlovych zakladalov v ich sférach obsluhy.

Podstata zariadenia spoliva v tom, ¥e regdl tohto manipula&ného systému pozostdva z regd-
lovych dsekov, medzi ktorymi je umiestneny prestupny blok, vybaveny podobne ako regdlové tseky
skladovacimi miestami a zakladalovou drdhou, kde skladovacie miesta prestupného bloku sid rovna-
ké, v rovnakych vydkach a rovnakych vodorovnych vzdialenostiach ako skladovacie miesta navzéd-
jom susednych regdlovych idsekov, pridom zakladalovd driha prestupného bloku a zakladalovd dré-

ha susednych regdlovych dsekov je priebeZnd.

Vyhodou vyndlezu je moZnost lep§ieho vyuZitia pddorysnej plochy skladového manipulalného

systému a zhospoddrnenie manipuldcie s materiilom.

Priklady skladového manipula&ného systému sd zndzornené na vykrese, na ktorom obr, 1 pred-
stavuje schématicky pohlad na skladovy manipulalny systém podla sidfasného stavu techniky a obr.

2 schématicky pohlad na skladovy manipulalny systém podla vyndlezu.

Maripulovany materidl vo forme manipulalnyjch jednotiek 7, pri preprave zo sféry ki obslu~
hy jedného regdlového zakladala } do sféry L2 obsluhy druhého regdlového zakladafa 3, resp.
do sféry L3 obsluhy tretieho regdlového zakladala 4, alebo spidt, sa prechodne ukladd v dvoch
prestupnych blokoch 5, 6 na rozhrani reéélovich isekov 2, pridom polohy tychto prestupnych
blokov 5, 6 po dlzke Lo manipuladného systému sd premenné a zdvislé od okamifitého vytaZenia
jednotlivych regdlovych zakladadov 1, 3, 4 v ich sférach L1, L2, L3 obsluhy. Regdl tohto mani-
pulainého systému pozostdva z regdlovjch dsekov 2, medzi ktorymi je umiestneny prvy prestupny
blok 5 a druhy prestupny blok 6, vybaveny podobne ako regdlové ﬁseky‘g skladovacimi miestami
8 a zakladalovou drdhou, kde sklgdovacie miesta 8 prestupnych blokov 5, .6 st rovnaké, v rov-
nakych vyikach a rovnakych vodorovnych vzdialenostiach ako skladovacie miesta 8 navzdjom su-
sednych regdlovych dsekov 2, prifom zakladafovi drdha prestupnych blokov 5, 6 a zakladalovid

dréha susednych regdlovych Usekov je priebeZnd.

Variabilnostou polohy a velkosti dIZky PB1 prvého prestupného bloku a dlZky PB2 druhého
prestupného bloku sa ziska zna&nd dspora pddorysnej plochy skladového manipulalného systému,
pridom pdvodnd vy¥ka H regdlu, vySka hi jeho obsluZného podlaZia a vy¥ka h2 jeho skladovacej

fasti zostdva nezmenend.
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PREDMET VYNALEZU

1. Sﬁasob manipuldcie s materidlom v skladovom manipula¥nom systéme, zlo¥enom z regdlu
a aspoil dvoch regdlovych zakladaov, ktorjch sféry obsluhy sd usporiadané za sebou, vyznaluji-
ci sa‘tim, fe manipulovany materidl pri jeho preprave zo sféry obsluhy jedného regdlového za-
kladafa do sféry obsluhy druhého, resp. dalSieho régélového zakladaCa, alebo spdt sa prechodne
ukladd aspofi v jednom prestupnom bloku na rozhrani regdlovjch dsekov, pridom péloha tohto pre-~
stupného bloku po ‘dlZke manipulalného systému je premennd a z4dvisld od okamZitého vytaZenia

jednotlivych regdlovych zaklada¥ov v ich sférach obsluhy.

2. Zariadenie na vykonévanie spdsobu podla bodu 1, vyznadujdci sa tym, %e je tvorené re-
gdlom, ktory pozostdva z regdlovych dsekov /2/, medzi ktorymi je umiestneny aspoli jeden pre-
stupny blok /5, 6/, vybaveny podobne ako regdlové dseky /2/ skladovacimi miestami /8/ a zakla-
dadovou drdhou, kde skladovacie miesta /8/ prestupného bloku /5, 6/ sd rovnaké, v rovnakych
vySkach a rovmakych vodorovnych vzdialenostiach ako skladovacie miesta /8/ navzidjom susednych
regdlovjch dsekov /2/, prilom zaklada¥ovd drdha prestupného bloku /5, 6/ a zakladalovi dréha

susednych regdlovych dsekov je priebeZni.

1 list vykresov
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