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Univerzdlny gravitatny zdsobnik valco-
" vych sutdiastok zvla$t sdciastok prirubové-
ho tvaru, urfeny predovSetkym pre vstupnd
¢ast robotizovaného pracoviska mé k Sikmo
postavenému nosniku z jednej strany pri-
pevnené pevné bofnice a oproti nim posuv-
né bocnice, ktorych posuv je oviddany spo-
loénym ovlddacim prvkom, pri€om z vnu-
tornej strany tychto bolnic st pripevnené
vodiace liSty. Vrchna d&ast nosnika je na
viacerych miestach opalrend kazetami, v
ktorych sd nasunuté vymenitelné tvarové
vloZky. V tychto tvarovych vloZkach st vy-
tvorené drdZky, v ktorych st uloZené spod-
né skizové listy.

Pred odoberacim centrom vo vystupnej
tasti zdsobnika je umiestneny davkovag,
ktory je funk&ne spojeny s riadiacim systé-
mom robota.
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Vynédlez sa tyka univerzdlneho gravitaé-
ného zdsobnika va'covych stdiastok, zvl4st
stiiastok prirubového tvaru, urleného pre-
"dovSetkym pre vstupni ¢ast robotizovaného
pracoviska.

Doteraz zndmy zdsobnik suéiastok valco-
vého tvaru uréeny pre vstupni €ast roboti-
zovaného pracoviska pracuje na principe
retazového zédsobnika. Pozostdva z dvoch
stojanov, ktoré st spojené prietkami a z
vySkovo prestavitelného rdmu. Na rame je
priskrutkované prizmatické vedenie, do kto-
rého sa vkladaji stéiastky valcového tvaru,
ktoré st pomocou tiahla ovlddaného retazou
prisiivané na nédrazku, odkial si ich priemy-
selnd robot vyberd. Nevyhodou tohto zasob-
nika je zmena osi siifiastky pri zmene prie-
meru siéiastky. Z tohto dévodu sa potom
spidtne musi nastavovat zvisld nédraZka ro-
bota, ktord sa musi nastavit tak, aby os st-
Ciastky sa zhodovala s osou chéapadla. Toto
prestavenie sa musi robit zakaZdym pri pre-
chode na novu sufiastku, ¢o spdsobuje znac-
né prestoje. Nevyhodou takéhoto dopravni-
ka je tieZ to, Ze nevyhovuje pre sutiastky
prirubového tvaru a tieZ pre valcové stciast-
ky roznych diZok.

Uvedené nedostatky odstrafiuje univer-
zalny gravitaény zdsobnik valcovych sté&ias-
tok pozostdvajici z nosnika, ktory je v na-
klonenej rovine podoprety prestaviteInymi
stojanmi podla vynalezu, ktorého podstata
spofiva v tom, Ze nosnik je opatreny niekol-
kymi priefnikmi rozmiestnenymi v rovna-
kych odstupoch na jeho dizke, pritom kaZ-
dy tento prie¢nik je z jednej strany opatre-
ny pevnou boé&nicou a z druhej strany po-
suvnou bo&nicou ovladdanou posuvnym me-
chanizmom. Jednotlivé posuvné mechanizmy
si navzdjom synchronizované. Na vnutor-
nych plochach pevnych bo&nic a posuvnych
bocnic s pripevnené vodiace liSty. Na vrch-
nej &asti nosnika s na viacerych miestach
vedla seba pripevnené kazety, v ktorych si
nasunuté vymenitelné tvarové vloZky, pri-
fom kaZda tdto tvarovd vloZka je opatrend
drazkami, v ktorych sd uloZené spodné ski-
zové 1i8ty. Pred odoberacim centrom vo vy-
stupnej &asti zdsobnika je umiestneny dav-
kovad studiastok, ktory je funkéne spojeny
s riadiacim systémom robota.

Vyhodou univerzdlneho gravitatného za-
sobnika valcovych stfiastok podla vynéle-
zu je, Ze vymenou vymenitelnych tvarovych
vloZiek je moZné pouZit stdiastky valcového
tvaru rdznych priemerov a tieZ valcové st-
¢iastky prirubového tvaru réznych prieme-
rov, priom os siéiastky ostiva nezmenend,
takZe sa nemusi prestavovat zvisld nédraZzka
robota, ktora je ustavend tak, aby os si-
¢iastky sa zhodovala s osou chapadla. To
znamend, Ze nie je potrebné prestavovat
vertikdlnu jednotku robota pri prechode na
obrdbanie inej stfiastky, ¢im sa 3etri as
potrebny na toto prestavenie. TaktieZ vyho-
dou tohto zdsobnika je, Ze vzhladom k po-
suvnym botniciam, ktoré st stéastou do-
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pravného Zlabu je moZné pouZit valcové sii-
Ciastky a tieZ valcové prirubové siué&iastky
roznych diZok v pomerne Zirokom rozsahu.
Z hladiska bezpe&nosti prace odstrani sa
moZnost vzniku tirazu pri astnych prestav-
bach automatického technologického praco-
viska.

Na pripojenom vykrese je zndzorneny pri-
klad prevedenia univerzdlneho gravitacné-
ho zdsobnika valcovych stéiastok podlia vy-
nédlezu, kde na obr. 1 je tento zdsobnik na-
kresleny v nédryse a na obr. 2 v reze rovinou
A—A.

Univerzédlny gravitaény zasobnik va co-
vych sufiastok podla vynélezu pozostdva z
nosnika 2, ktory je v naklonenej rovine po-
doprety prestaviteInymi stojanmi I. Nosnik
2 je opatreny niekolkymi prie¢nikmi 18 roz-
miestnenymi v rovnakych odstupoch na je-
ho dlZke. KaZdy prietnik 18 je z jednej stra-
ny opatreny pevnou boé&nicou 8 a z druhej
strany posuvnou bo&nicou 9. KaZda posuv-
néd bot¢nica 9 je ovlddand posuvnym mecha-
nizmom, ktory je tvoreny ovlddacou skrut-
kou 11, ktoréd je oto&ne a neposuvne uloZe-
néd jednak v pevnej bo&nici 8 a tieZ v kon-
zole 17 pevne spojenej s prieénikom 18. Po-
suvnd bof€nica 9 je opatrend priebeZnym
zavitovym otvorom cez ktory prechddza o-
vlddacia skrutka 11.

Jeden koniec ovlddacej skrutky il je o-
patreny Styrhranom, na ktorom je nasunutd
kluka 16. Druhy koniec ovlddacej skrutky
11 vy&nieva za pevnt boénicu 8 a je na liom
naklinované dvojité retazové koledko 15.
Dvojité retazové koletkd 15 ovlddacich
skrutiek 11 sii opdsané retazami, &im jednot-
livé ovlddacie skrutky 11 st navzdjom me-
chanicky synchronizované. Za ti¢elom stabi-
lizdcie kaZdej posuvnej bocnice 9 je tdto es-
te opatrend priebeZnym otvorom, ktorym je
tdto posuvnd bo¢nica 9 posuvne uloZend na
vodiacej tyte 14, ktord je jednym koncom u-
chytend v pevnej bo&nici 8 a druhym kon-
com je pevne uchytend v konzole 17.

K vrchnej &asti nosnika 2 s na viace-
rych miestach vedla seba pripevnené kaze-
ty 5, v ktorych st nasunuté vymenitelné tva-
rové vloZky 6. KaZd4 vymenitelnd tvarova
vioZka 6 mé& vytvorené pozdlZne dréazky, v
ktorych st nasunuté spodné sklzové liSty
7. Na vnutornych plochédch pevnej botnice
8 a posuvnej bofnice 9 si pripevnené boé-
né vodiace liSty 10. Valcova prirubova si-
Ciastka 13 je uloZend svojimi priemermi na
spodnych skizovych litdch 7 a z boku je
vedend botnymi vodiacimi liStami 10. Kon-
covd &ast zasobnika je opatrend nédraZkou
4, pred ktorou je vytvorené odoberacie cen-
trum 3 pre chapadlo robota. Pred odobera-
cim centrom 3 je k zésobniku pripevneny
dédvkoval 12 valcovych stdiastok 13.

VySkové nastavenie osi valcovej sté&iast-
ky 13 s osou chapadla je dané kon$trukciou
vymenitelnych tvarovych vloZiek 6. Pri kaZz-
dej zmene obrdbanej valcovej sudiastky 13
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je potrebné previest vymenu vymeniteinej
tvarovej vloZzky 6 v kazete 5 a nasunit do
jej dréaziek spodné skizové listy 7. Otaca-
nim kluky 16 z jedného miesta sa nastavi
potrebnd 3irka posuvnych boénic 8 tak, aby
sa valcova sufiastka 13 mohla vo'ne pohy-
bovat medzi botnymi vodiacimi liStami 1.
Retazovym prevodom cez dvojité retazové
koleckd 15 je zabezpeCeny rovnomerny po-
sun v3etkych posuvnych bocénic 8. Takto na-
staveny zasobnik naplnime valcovymi su-
¢iastkami 13, ¢im je pripraveny pre spuste-
nie automatického technologického praco-
viska v automatickom cykle. Ziadany posun
valcovych sifiastok 13 v zasobniku sa na-
stavi zmenou sklonu zdsobnika, ¢o sa usku-
toéni vySkovym prestavenim prestavitelnych
stojanov 1. UGelom déavkovada 12 je zachy-
tit valcovi siéiastku 13 pred odoberacim
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centrom 3 a tdto vpustit do odoberacieho
centra 3 aZ po odobrani predchadzajicej
valcovej suliastky 13 chapadlom robota.
Davkoval 12 je elektricky prepojeny s ria-
diacim systémom robota. Snimacé zainStalo-
vany v odoberacom centre 3 dava signél
riadiacemu systému o pritomnosti valcovej
stciastky 13. V pripade obsadenosti odobe-
racieho centra 3 valcovou siGdiastkou 13,
riadiaci systém ddava povel chapadiu robo-
ta k uchopeniu stiiastky a jej vloZeniu do
Celusti obrabacieho stroja. Poas obrébania
riadiaci systém pomocou davkovada 12 zno-
va naddvkuje jednu valcovi stéiastku 13 do
odoberacieho centra 3, &im je obrobok pri-
praveny pre dalsi cyklus. Tento cyklus sa
opakuje aZ kym sa zdsobnik nevyprazdni.
Po vyprazdneni zdsobnika alebo v priebehu
obrabania obsluha zasobnik doplia.

PREDMET VYNALEZU

1. Univerzdlny gravitaény zdsobnik val-
covych stidiastok pozostdvajici z nosnika,
ktory je v naklonenej rovine podoprety pre-
stavitelnymi stojanmi vyznacujaci sa tym,
Ze nosnik (2) je opatreny najmenej dvoma
prie¢nikmi (18) rozmiestnenymi v rovna-
kych odstupoch na jeho dlZke, kde kaZdy
tento prienik (18) je z jedne]j strany opat-
reny pevnou bo¢nicou {8) a z druhej stra-
ny posuvnou bot¢nicou (9) ovlddanou posuv-
nym mechanizmom, kde tieto jednotlivé po-
suvné mechanizmy si navzdjom synchroni-
zované, pricom na vnitornych plochach
pevnych boénic (8) a posuvnych boénic (9)

st pripevnené vodiace 1listy (10), kde na
vrchnej &asti nosnika (2) sit na viacerych
miestach vedla seba pripevnené kazety (5},
v ktorych sd nasunuté vymenitelné tvarové
vloZky (6], priCom kaZd4 tato tvarova vloi-
ka (6) je opatrend draZkemi v kterych sd u-
loZené spodné skizové listy (7).

2. Univerzdlny gravitatny zasobnik po-
dla bodu 1 vyznadujici sa tym, Ze na kon-
ci nosnika (2) pred odoberacim centrom
(3) vo vystupnej asti zdsobnika je umiest-
neny davkoval (12) sindiastok, ktory je
funkéne spojeny s riadiacim systémom ro-
bota.

1 list vykresov
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