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{57)Anotace:

Zafizeni (10) je uréeno pro zavidéni podlouhlych ptedmém
(20) jako kabeld nebo trubek, do spon (18), které jsou
uspofaddny uvnitf nepohyblivych trubek. zafizeni (10) ma
kandlovy robotovy vozik (22) s na ném uspofddanou pracovni
jednotkou (24). Ta je opatiena ukladaci hlavou (44), kterd je
prostfednictvim pohonu pohybliva v radidinim sméru.
Ukladaci hlava (44) ma dvé Fady (56, 56") vidy i v podélném
sméru upravenych GloZnych drazek (58, 587). Ty jsou urCeny
pro uloZeni vZdy jednoho podlouhlého pfedmétu (20).
Centralni GiloZné drazky (58" jsou uspoiadany na uklddacim
elementu (62), ktery pfecniva pfes sousedni UloZné drazky
(58) a ktery je nazpét zatladitelny proti sile tladné pruZiny
(64). Dale je pracovni jednotka (24) opatfena vodicim
strojim (74) pro nejménd paralelni vedeni pfedmé&ti (20).
Timto zafizenim (10) mohou byt vloZeny spoletné a (i
predméty (20) v jednom pracovnim procesu do spon (18).




Zafizeni pro zavadeni podlounlych predméti

Oblast_techniky

Vynilez se tyka zafizeni pro zavadeni podlonhlych pred-
méetd, jako kabeld nebo trubek, ve sponach, které json nspo-=
i adany uvnitf pnepohyblivich trubek s vodicim stojankem pohyb-
livé podpiratelnym na trubkové vnitini stene Vv trubkovém po=
dé1nén smérn, s nkladaci hlavou usporadanon na vodicim sto-
janku z hlediska jeho pudéiné osy radidlne pohyblivé, ktera
ma ne jméné jednu zhrnba ve sméeru podélpé osy vpravenou, Vv ras
dialnim smeru navenek olevienon iloznouw drazkua pro pfedmet,
a s pohonem pro pohyb nkladaci hlavy v radialoim SmMETH .

........ tecaniky

7afizeni tohoto agrunn je znémé Z EP-a=-0 109 739. [o ma
prostFednictvin spérnych patek na vnitFni strané trubky po-
depiratelny vodici sto janek, ktery je ponyblivy v pod élnem
spérit trubky prostiedvictvim lanka. Na vodicim stojanku jsoun
v podélném sméru usporadané za sebeu dve ukladaci hlavy, kte-
ré jsou v podélném smeru individnalné posuvné, ototéné kolem
podé1lné osy, ponyblivé v radiélnim sméru a pohanéng, piifemz
tyto maji v podélném smeru upravendu Gloinon drazka pro ulo-
zeni jednoho a téhoZ Kabeln. Fro ohybani kabeln v poZzadova-
ném sméry json obé nkladaci hlavy relativné k sobe navzajem
ototné kolem podélnd osy. kro savadéni nasmérovaného kabelu
do spony upevaéné na trnbkové sténé json obe nkladaci hlavy
pifi pohledn ¥ tazném smérv lanka pifemistény do polohy npraves
né po proadn od spon & potom pifemistény v radialnim sSmern
proti vné jsku, aby zavedly kabel do spon. Na vodicim stojan-
ku je zavéseno podpérné dstroji, které je mniné také podepfit
prostfednictvim opérnych patek na vnitFni trubkové sténé a kte-




ré ma podpérny element pohyblivy v radialpim sméru prostfed-
nictvim jednotky agregatun s vilcem a pistem a ktery je opat-
fen zahloubenim pro uloZeni kabelun, Freostfednictvim podpér-
nych elementd je kabel podepfen mezi sponami, do kterych jiz
byl nasazen, a mezi uklé&dacimi hlavami, pritemz je zatlalen
proti trnbkové sténé. Pro pohyd podpérného elementn kolem
spony je pfechodné spustén prostiednictvim agregétn s valcem
a pistein.

oA et i it

Vynilez si klade za ukol vytvorit v Gvodwu uvedené zari-
zeni tak, aby mélo pfi jedooduché konstrukel podstatne vetsi
vykonnost.

Vytéeny ukol se Fesi uvedenym zafizenim podle vynaleznu,
jehoz podstata spoCiva v tom, je wkladaci hlava ma ne jméné
dvé vedle sebe nspofadané rovnobéiné uiloZané draiky pro vidy
jeden predmét. lak se smozni zavést vice podlouhlych pFedmeé-
td v jedném jediném pracovnim procesn do sporn, nspofadanych
uvniti nepohyblivé trubky vedle sebe.

Fodle vyhodného provedeni se pfedpokldda, ze jedna z uloi-
nych drizek je v radialnim sméru usporédana vice navenek nez
druha iloZna draika a je uspofaddna v nkladacim elementu, kte-
ry je zatlaitelny nazpét v radialnim sméru, s vyaodon proti
sile tlaéné pruziny. [o umoZnuje zavadét do spon jen jednou
nkladaci hlavou podélné predméty do trubek i s rdznymi primé-
ry. dale pmoinuje toto vytvofeni usporadani spon velmi blizko
vedle sebe, protoZie sousedni pfedmety json zavadény do odpo-
vidajicich spon po sobé a tak je nntné vytvofit vykyvaou ob-
last jen pro jednu sponu.

Daldi vyhodné vytvofeni, které¢ spoiva v toam, Ze pohon



pro pohyb ukladaci hlavy je upraven Vv hlavnim modulu, nasa-
ditelném na otadeci ustroji vlastnim pohonem opatfeného Kka-
nalového robotového voziku a vklddaci hlava a vodici ustro-
ji jsou s hlavnim modulem spojitelné vidy prostfednictvim

ne jméné jednoho adaptéru, umoZnnije bezproblémové a ekonomic~-
k¢ prizplsobeni na rizné priméry nepohyblivé trubky. Pritom
maze byt hlavai modnl, ktery miZe ze jména obsahovat také po-
hon pro pohyb vkladaci hlavy jakoz i potrebnych elektronickych
komponentl, pnenmatickych nebo hydranlickych ventild, ste jny
pro vsechny v uavahn pfichédze jici praméry nepohyblivych tru-
bek. Odpovidajici prizpiisobeni na razné trnbkové priaméry se
uskuteénuje prostfednictvim nasazeni raznych adaptérl, pro-
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fadrictvim kter¥rh im nkladaci hlava. pfipadné vodici ustro-

Fislu$né premisténo v radialnim swméru.

Gt ¢

Dal$i vyaodna vytvoleni predmétn vyndlezm json nvedena
v dal$ich zavislych patentovych ndrocich,

Frehhled obgézgg na_vykresech

Vynalez je v dalsim podrobnéji vysvétlen na pfikladech
provedeni ve spojeni s vykresovou asti, pricemZ vykresy
jsou znazornény zcela schematicky.

Na obr. 1 je zndzornén pohled na podélny Fez trnbky za-
fizeni pro zavadéni podiothlgch pfedmerd do spon.

Na obr, 2 je znazornén také pohled, a to ve srovnani S
obr. 1 ve voétsim méfitkv a v ¢asteéném Fezn Casti zde Zna-
zornéného zarizeuni,

Na obr. 3 je znazornéno zafizeni vyobrazené na obr. I a
obr. 2 v fezu rovinon podle ¢4ry 1I1I - LIl na téchto obraz-
cich.




Na obr. 4 je znizornén bokorys v $astecném rezw rovinou
podle &ary 1V - 1V zafizeni z obr. 2

Na obr. 3 je zmazornén ponled na dalsi pfiklad provedeni
zaffzeni pro zavadéni podiouhlych pfedméth do spon, ktery od-
povid4 pohledu podle obr. 1.

Na obr. 6 je znazornén bokorys zafizeni podle obr. 9,
pfitemi pro prehlednost jJe vypnsténo vodici gastroji.

Na obr. 7 je znazornén vodorovny fez zafizenim podle

obr. 5 bez vodiciho astroji.
Na obr. 8 je zndzornén pddorys zafizeni podle obr. 3.

Na obr. 9 je znazornéno zafizeni vyobrazené na obr. 3
a obr. 8 v Fezu rovinon podle Cary V - V na obr. 8.

Na obr. lU je znazornéno zafizeni vyobrazené na obr. 1

v fezu podle &ary VI - V1 na obr. L.

Na obr. 1l az obr. 14 jsou znazornény bokorysy ctasti za-
fizeni podle obr. 3 S adaptéry pro prizpisobeni na rizné pra-

néry nepohyblivé trnbky.

Na obr. 1l aZz obr. 4 znazornené zafFizeni 10 ma po jizdny
vodici stojanek 12, ktery je nsporadan nvpitrl nepnhyblivé
trubky 14, napfiklad kanalizalni trubky. V npi jsonw v trubko-
vém podélném smérn R uspofadény v odstupu za sebou vnitfni
upinky 16, které maji ve stropni oblasti nepohyblivé trubky
14 v obvodovém smérn vedle sebe uspof ddané zaskakovaci spo-



ny 18. Zafizeni 10 je wrceno Kk tomn, aby zavadélo do nepohyb-
1ivé trubky 14 vtaZené, podlouhlé pFedméty 20, jako kabely
nebo ochranné trubky pro kabely, do spon 18, U kabeld se jed-
na zejména o svétlovodné kabely, které se pouZzivaji pro pre-
nos dat. Takové kabely se zatahuji do ochrannjych trubek také
po jejich mont&Zi v nepohyblivé trubce 14 nebo json pri je-
jich montaZi jiZ nspofddany v ochrannych trnbkach.

Vodic{ stojanek 12 ma jednak obecné znamy ddlkové ovla-
datelry, vlastuim pohonem opatfeny kanalovy robotovy vozik
22 a jednak na ném pa Eelni strané uspofddanon pracovei jed-

Tata nracnvni jednatka 24 ie prns:t.l:ndnil‘.tvim kanalo-

vého robotového voziku pojizdnd v trubkovém podélném sméru R

k voitfnim upinkam 16 prostiednictvim pohonn a kol 26 doseda-
jicich na trubknvon voitfni stéon ;g;. Na kanalovém roboto-
vém voziku 22 je také uspofdddno mefici kolo 28, které dose-
da také na truobkovou vnitfni sténn lg: a kterd je spojeno se
snimaem unhln pootofeni, ktery dile pfevadi pootoCenim meéfi-
ciho kola 28 vytvorené signdly pres napdjeci a signélovy ka-
bel 30 na ovladaci a kontrolni jednotkv, nsporadanov vhé trub-
kového systémn. Prostiednictvim méficiho kola 28 je znama
pfesra polona zarizeni 10 v trubce 14.

Na Selni sténé kanilového robotovéno vozikwm 22, ktera
je pfi pohledn v pracovnim smérv A pfedni, je otoéné nlozeno
otédeci ustroji d2 ve tvaru otoéného talife, ktery je pro-
stFednictvim otodného pohonv, uspofadanéhn v kandlovém robo-
tovém voziku 22 vykyvnotelny do poZadované otoéné. polohy kolem
podélné osy gg: kandlového robotového voziku 22. Jak je to
patrno zejména na obr. 4, json na otafecim dstroji J2 ve tva-
rn otoéného talife nloZeny navzajem zhruba diametrilné proti
sobé dva vystupni hiidele 34, které jsou znamym zpiisobem spo-



jeny se vidy jedniw ponunécim agregdtem uvnitf kanalového
robotovéno vozikn 22. Dale md toto otaddeci ustroji d2 ve tva-
ro otoéného talife tlakovzdusné a elektrické napéjeci a sig-
nilové piipojky 36 pro pracovni jednotku 24. Ta je odebratel-
pné npevnéna na otacecim ustroji 32 ve tvaru otoéného talire
prostfednictvim bajonetovéhn uzavérn J8. Uvedené napajecti

a signalové pfipojky json prostfednictvim napajeciho a signa-
lového kabelu 3U spojeny s ovliiddaci a kontrolni jednotkouw,
pfipadné napajecimi jedunotkami, nsporadanymi vné trubkového

systémn,

Fracovnl jedioisa €% md v plipujeuni aé Uajoasiovy GEavir
38 vyloznikovon skiin 4%, ve které je v podélné sifedni rovine
wlozen v radialnim sméru posuvné dfik 42, ktery unasi na svem
konci vyénivajicim ze skiiné 4U nkladaci hlavy 44. Uvnitr skfi-
né 40 je jeden Gsek dFikn 42 vytvofen jako ozubend tyé 4€,
ktera spolupisobi s Celnim oznbenym kolem 48 uloienym na skri-
ni 40. Into &elni ozubené kolo 48 je spojeno prostiednictvim
oznbeného Femene 50 S pohénécim hiidelem 52, ktery je sam o so-
bé pfipojen na jeden z obon vystnpnich hiideld ot4&€eciho dstro-
ji 32 ve tvarn otolného talife. Prostrednictvim pohonn tohoto
vystupnihn hiidele J4 prostfednictvim odpovidajicihn kanadlo-
vého robotového vozikuw 22, pfipadné v nép uspolédancho pona-
néciho agregatv, maZe byt wkladaci nlava 44 zasonvana a vysSou-
vana v radialnim smérv. Aby bylo moiné ndrZovat v zabéru ozn-
benou tyé 46 s ¢elnim ozvubenym kelem 48, je k nému protilehle
npravena pndpérné kladka 34.

Ukladaci 21lava 44 ma dvé ve smérn podélné sy gg; ve
vzajemném odstupu npravené fady 36, gg: ve sméru podélné osy
gg; uspofadanych GloZnjch draiek 38, pricemi vidy navzajem
lienjici dloZné draiky 38 obou fad 36, 56 jsou urdeny pro



nlozeni ténni predumétu 2u. V dansm pfipadé ma kaida fada a0,
gg; tii v radidlnim sméru navenek oteviené aloZiné draiky 3§,
pridemZ obé vne npravené dloiné draiky 58 jsou pevné uspora=
dany v nosném télese 60 wkladaci hlavy 44, kter¢ je upevneno
na dFiku 42, a vidy centralni Glozoé drézka §§; je vytvorena
na prstencovité vytvoleném nkladacim elementn 62, jak je to
zndzoranéno na obr, 2 a obr. 4, a to posuvne Vv radialnim sméru
na nosném télese 60, priCemZz je vlozena zpétné zatladitelne
proti sile tlaéné pruziny 64. Jak je to patrno ze jména Z obr.
3, je v klidové poloze nkladacian elementn 62 piislusnéa dloZ-
nd drazka §§: pfi pohledu v radidlnim sméru uspoi adana vice

navenek nei obd ostatni dloZné drazky a8.

Na té strané, kterd je odvracena od kandlového roboto-
vého vozike 22 odstavaji od skiiné 40 dva rovanobéiné Stity
66, které jsoun ve volné koncové oblasti spojeny prostfednict-
vim rozpérnych tfmeni 68 a kter€ molou byt podepieny prostied-
nictvim pfipadné zasmnntelného a vysnnntelného opérného knla
70 na trnbkové vnitfni sténs 14°. Mezi ohéma Stity 8 je vy-
Kyvné usporadana obecné znama televizni kamera 72, kterd je
spo jena prostfednictvim signalovych vedeni s ovladaci a ken-
trolni jednotkon. Ta glonzi ze jména pro vizualni ovladani a
kontrolw nkladaci hlavy 44,

Ve volné koncové oblasti stitd 68 je uspofadano kolébko-
vité vytvofené vodict astrojf 74 pro predmety 20, Na okrajo=
vém dseku boéné zahontém nosném timenu koldbky 76 vytvofeném
2 plechn, ktery je vikyvné nloien kolem osy lél, npravené Vv
pravém dhlun K podé1lné ose ggL pa Stitech 69, je u osy lﬁ;
upevnén ram 718, ve kterdm json nspol adény dveé vodici a brzdi-
¢i desky treci brzdy 8U, QQL. Tyto omeznji vodicf Stérbiny
82 a maji na navzajem privracenych stranach vodici zahloube~
ni 82° pro pfedméty 20. lim json tFi predméty 20 ndrzovany



a vedeny vedle sebe Vv definovaném odstupn., Dile je na ramnm

78 pro dvojici vodicich zahloubeni 82  wnspofaddn nastavova-=
c{ Sronb 84, prostiednictvim kterého je nastavitelna s if&d
vodici Stérbiny 82 v prislusnych vodicich zahlonbeni 82° 82 , aby
byla vytvafena pfi ponybn zafizeni 1V v pracovnim smeru A na
kazdy predmét 20 individualni tfeci sila, éimz json predméty
20 ndrZovany nponté, Desky tfecich brzd 30, SU 3 vyhodon se-
stavaji z pruiné plastickd hmoty, napfiklad z nylonu nebo
teflonr.

Na tom konci pakovite vytvofenéd Knldbky 76 ve tvarn noS=
is na ctrand okladaer{ hlavy 44. ie vnpevneé-

e maw
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neho Loweiiii,
no voedici téleso Sb které je opatrpno tfemi pruchody pro ve-=
deni predmétd 2v. Vodict zahionbent 8) a prachody ve vodicim
télese 88 json odsonhlaseny na alozné draiky 38, 58 .

fod nosnym timenem kolébky 76 json npevnény dva vodici
elementy 3U, skrz které prochazi tyé 92. [yio tySe 32 jsou na
svém konci, ktery piesahuje pres stity b6, naveéjem sSpojeny
vodicim tfmevem 94, ktery je otevieny smérem vzhirv a je vy-
tvofen ve Lvarn kruhového segmentn, Skrz tyto vedici trmeny
vodiciho ustroji 74 prochéazeii predmety 20, poknd json tyée
92 vytahovany ve sméru od nkladaci hlavy 44. [yto tyCe 92 mo-
hon byt z vysnonte polohy, ktera je na abr. 2 znazornéna ple-
rusenymi tyCemi 32, po uvolnéni wpevnovacich Sronbd 96 zasu-
nety ve smérn proti kKandlovému robotovémm voziku 22, aZ se
dostane vodici timen S4¢ k vodicim elementim 30, Tak je moZ-
né podstatné zmen3it délkn pracovai jednotky 24 pro jeji zave-
deni nebo vyjmnti z trwbky 14 prostfednictvim svislé Sachty,

Floymi £arami je na obr, 1 a obr. 2 zunazornéna vykyvnu-
ta poloha vodiciho ustroji 74, pokud je ukladaci hlava 44



spusténa do klidové polohy a predméty 20 jeSté nejson zave-
deny do spon 18. Cerciované je zndzornéna nklédaci hlava 44
ve vysunnté uklddaci poloze, jakoZ i odpovidaijici vykyvna po-
loha vodiciho ustroji 74.

Jak je to patrno z obr. J a obr. 4, maji spony 18 dva
pruzné vytvofené sponové jazytky 33, mezi které lze vloZit
vidy jeden predmét 20. Vidy je pejprve do pFislusué spony 13
vioZen centralni ze tfi predmétd 20 a teprve potom json son-
¢asné vloZzeny oba vpé leZziei pfedméty 20 do sonsedvich spon

18. Protoie nyni nelze soufasné vioiit do dvon songednich

n

non 18 pfedméty 20, ie potfehay prostor pro vychyleni spono-

vich jazyéki 98 jednd z téchto spon 18, ¢imZ se nmoZnn je vel=-
mi blizké vzajemné nsporfddaei spon 18.

Fo nmisténi vnitEnich npinek 16, které nnase ji spony 18,
napfiklad prostfednictvim zafizeni, které je popsano v paten-
tové piihlasce EP 38 102 681.8, & pv zavedeni predmétd 290,
se, pokud je k dispozici dostatek mista, celé zarizeni 10
spusti do Sachty, napiiklad prostfednictvim jefabn, ze kte-
ré trnbka 14 vychazi., Poknd neni k dipozici dostatek mista,
tak se kanalovy robotovy vozik 22 a pracovni jednotka 24 od-
dé1i, spusti se do Sachty a v Sachté se navzajem smontuji
prostfednictvim bajonetového nzavérn 38 a spoji se s napaje-
¢imi a signalovymi pfipojkami 39. Nisledné se pledmeéty 20 nlo-
35 do vodiciho ustroji 74 a uloZajch draZek 58, 58  vklada-
ciho elementn 62. Pokud to nelze usinteénit s koncem pfedme-
td 20, v takovém piipad® mohou byt predméty 20 zav~deny do
vodici $térbiny 82 a do vodiciho télesa 88, miZe byt vodici
astroji 74 vytvofeno tak, ie je moiné jak vodiecl téleso 38,
tak také vodici Sterbinn 82 oteviit, aby bylo moiné predmé-

ty 20 vloZit.

Fo ukonéeni téchuto piipravnych praci je zafizeni 10



pohdnéné kanalovym robotovym vozikem 22 spoletné s pracovni
jednotkou 24 vpravenouw v piedni d4sti zasunnto pfi dalkovém
ovladani v pracovnim smérn A do trubky 14 tak daleko, az vkla-
daci hlava 44 dosdhne prvni vnitfni npinky 1o se sponami 18.
Fro zjisténi této polohy slouii méfici kelo 28 a take televiz-
ni kamera 72. Prostfednictvim otateni otaéecinho astroji de

ve tvarn otoénéhn talife se uvede pracovni jednotka 24 do po-
sadované otoéné polohy, eoi se vpét délkove ovladad za pomoci
televizni kamery 72. Fotom se pfemisti nkladaci hlava 43 ze
své klidové polohy v radidlnim smérv navenek, ¢imi se vmoZni
vieiit centralni ze tri pFedmétl 2U pejprve do odpovidajici

kr, 2, icon pFitoam spo-

spony 18. Jak je Lo pairuu Z UL .
ny 18 nspofédany mezi obéma rgdami , 56  GloZinych draZek 28,
§§;. [o zabrannje zalomeni piedmétd 20 pFi jeilch zavadeéni

do samnzavérnych spon 18. Jakmile je vlioZen centralni pledmét
20 do odpovidajici spony 18, je nkladaci hlava 44 dale vysv-
nnta v radialnim smérn pro vloZeni obon vné nloZenych predmé-
td 20 do odpovidajicich spon 18, coi wa za nisledek, Ze je
vkladaci element 62 nazpét zatlaCen proti sile tlatné prvii-
ny 64 do nosného teélesa 60, Aby se pritom zubranilo poskoze-
ni odpovidajiciho predmetv 24U, pfetniva ji boky wkladaciho ele-
mentn 2 pres odpovidajici predmet 2y, takie mohon dosedasut
na trubkovon vaitfni stenn lﬁl a tak json zatlaCovany bez-
prostfedné trnbkon 14 a nikoli prostfednictvim pfedmétn 20
nazpdt. Samozfe jmé je tlaéna prniina 44 vyivorena tak, ie je-
j{ sila pusobici na nkladaci element 62 je vetsi nez sila,
ktera je potrebnd pro vloieni pFislndného pledmétu 20 do spo-

ny 18.

Jakmile jsou tyto tfi predmety 2V vlioieny do spon 18,
tak se opét zasune nkladaci hlava 44 v radiainim smérn, pii-
temi GloZzné drazky 38, §§; opnsti pfedmety 20, které pritom
zastavaiji drZeny v poloze, kterd je na abr. 1 a obr. 2 zna-
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zornéna Cerchované., rv provedeni kontroly prostfednictvim
televizni kamery 72 se pfewisti zarizen{ 10 v pracovnim smé-
ru A az k néslednjici vnitfni vpince 16, Pritom je na pred=-
méty 2U vytvirena pasobenim vodicich a brzdicich desek treci
brzdy 84, §g; taina sila a tak json papinany, pokud by se mé-
lo jednat o pfedméty 20 s malon vlastni stabilitomn. V pribéhu
tohoto dopfedného pohybu je postupné plisSobenim hmotnosti
predmétd 20 vodici dstroji 74 vykyvovana proti smysln hodi-
novyceh ruéiek, ¢imZ se paralelné vedle sebe driené pledméty
20 opét dostavaji do zabéru s odpovida jicimi uloZnymi drazka-
mi 98, §§;, pric¢emz kX tomv dachazi nejprve s centralnim pred-
mévem &u. Ndvdazné json sStejnym zpusobem vioZeny predméty &u
do spon 18. Iyto pracovni procesy se opaknji tak dlonho, aZ
se dosahne trnbkového konce, pfipadné nasledné Sachty.,

U znizornéného prigiadn provedeni maji vnitfn{ npinky
16 vidy devét spon 18. Pfitom json s vyhodou obloZeny ne j-

prve centralni tfi spony 18 predméty 20. VSechny ostatni pred-

méty 20 jsou potom, aZ po tfech spoleéné, vloieny do spon 18
na jedné neho na druhé strané.

Samozfejmé je také moiné vkladat znizornénym zafizenim
10 jen jeden nebo dva prfedméty 20 do spon 18.

Poknd je npraveno opérné kolo 70, mbie byt nspofédans
na pracovni jednotce 24 vaké pevné, Pro nmoznéni otadeni pra-
covni jedrntky 24 kolem podélné osy ééi je v3sak s vyhodon
vpraveno v odstrupu od trubkové vnitfni stény ii:; takZze pFi-
chdzi k dosednuti pro podepfeni na trwbkové vnitfni stépe 13;
jen pfi vkladani pfedmétt 20 do spon 18.

Vynhodné vnitfni vpinky 16 se sponami 18 json zvefejnény
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v patentové piihlaSce EF 98 102 682.6. Je sawozfejmé, Ze dané
safizeni lze nasadit i pro vkladani podélnych pfedmeétd do spon,

které jsou vpevnény primo na trubce.

Na obr. 5 aZ obr. 13 je znazornén dalsi ptiklad provede-
ni zafizeni 10, pfiemZ navzajem srovnatelné souddsti json
opatieny shodnymi vztahovymi znaky. [loto zafizeni 10 ma ve
srovnani s dfive popsanym podstatné mensi sklopny moment.

K tomv ucelu ma pojizdny vodici{ stojanek 12 na ot4ceci
ustroji 42 ve tvarn otofného talife vlastoim pohonem opatie-
ného kanalového robotového vozikn 22 nasaditelny hlavni modnl
100, ve kterem )sow nspofadany pouievné eiekirvnické ROmps
nenty, pnenmatické nebo hydraulické ventily, pohon vytvoreny
oznbenon tyéi 46 a ozubenym kolem 43 pro pfemisﬁovéni nklada-

¢i hlavy 44 a vykyvay pohon luZ pro opéerné kolo 70.

Tento hlavni modnl 10U je nezavisle na pramérun nepohyb-
live trubky 14 vidy stejny.

Pro prizptsobeni zarizeni 10 na razné priméry nepohybli-
vé trubky 14 json nklédaci hlava 44 a vodici ustroji 74 spo-
jitelné s hlavnim wodnlem 10U prostfednictvim adaptérv 104,
viz obr. 11 aZ obr. 13, pifipadné adaptéru 106, viz také obr, 5,
Frostfednictvim téchto mezi wkladaci hlavon 44 a diikem 42
na strane jedné, jakoZ i mezi vodicim dstruj;; 74 a skfi:;
hlavriho modnlu 100 na strané drvhd nasaditelny;; adaptéri
14, prfipadne 1066, je woin€ prewmistit v radidlnim smérn uklada-
c¢i hlavn 44 a vodici ustroji 74 v sonladn s pramérem prislus-
né nepohyblivé trubky 14, Navic je rozenod viastnim pohonem
opatfeného kanilového robotovéhn vozikn nastavitelny v sonla-
du s prumérem nepohyblivé trubky l4. Pfitom je uleln: zabez-
peteno, aby prostfednictvim odpovidajician nastaveni byla po-




délnd osa vlastnim pohonew npatfendého kanilového robotového
voziku 22 nejuéné v podstaté shodnd s podélnon oson nepohyb-
livé trubky li. PFitom je opérné kolo 7y vykyvontelné dovnitf
nebo navenek v sonladw s odpovidajicim primérem nepohyblivé
trubky 14.

Ze juéna na obr. 10U json také patrny ponancci hiidele
32 spojené s obéma vystupnimi hfideli 34 oté4leciho dstroji
42 ve tvarw otoCncho talife. Frostfednictvim jednoho z obon
vystupnich hiideld 34 otalecfho dstroiji 32 ve tvarw otoéného

13

talife je opét wklAdaci hlava 44 zasonvéana @ vysouvana. Druhy
A~
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jak je to také patrno zejména 2z obr. 3 az obr. 7.

Vykyvovani opérného kola 70 se nskutednuje prostfednict-
vim Snekového vykyvného pohonn 192, viz ze jména obr. 5, obr,
7 a obr. 1U, pfidemZ Snek U8 pohianény jednim z nvedenych
vystnpnich brideid 34 zabird se segmentem 1LY Snekového kela,
ktery je nloZen neotoCné na hiideli 112, nloieném ve skiini
hlavniho modulu 100, Jak je to nejlépe patrno z obr. 7, je
~opérné kolo 70 otocné wloZeno nu jednom konci v daném pripa-
dé dvouramenndho nnasede 114, jehoZ obé ramena 114 a 114%
jsou vpevnéna na opalnim Konci ze skfiné hlavniho modnln
100 vystuwpnjicich koncich hiidele 112, Ub& ramena llg;a 114"
uniseCe 114 jsor navzdjem spojena prostiednictvim ne jméné

Jedné pricéné vyztvhy 118.

Fohon pro premistovani nkladaci hlavy 44 obsahuje opét
jako ozrbenon tyd 46 vytvofeny usek difikn 42, jakoZ i elni
oznbené kolo 48, které je nloZepo na skifini hlavniho modnlo
100 a které spolnplsobi s ozubenon tyéi 46, viz ze jména obr.
9, obr. 7 a obr. 10, Pro ndriovani ozubené tyle 46 v zabéru
s ozubenym kolem 48 je vzhledem k nému tak$ opét upravena
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protilehld podpérna kladka 34¢. V daném prfipadé vsak jiZ ne-
ni ozubené kolo 48 spojeno s odpovidajicim pohanécim hfide-
lem 52 prostiednictvim ozuberého femene, ale prostrednict-

vim oznbeného pfevodu 120. Odpovidajici ozubeny pfevod 122

je také npraven mezi hiidelem 124, ktery nundsi Snek 108, a

mezil druhymn pohdnécim hiidelem 52.

V ostatnim se nskutednnje zasonvani a vysonvéani uklada-
ci hlavy 44 shodnym zphsobem jakn n prikladve provedeni, kte-
ry byl popsan v predchizejicim.

[1xN

In'y 3na tn natmnn 20
LA R "U w A r“'-.l‘d -

na na nadkladd ahr_ 6 a ahr. 10,

- - '

N

ma nkladaci hlava 44 opét dvé ve sméru podélné osy gg; ve
vzajemném odstupn upravené rady 356, gg; ve sméru pod€lné osy
ggl uspofadané aloiné draiky 58, prifemz vidy navzajem licu-
jicf uloiné draZiky 38 obow Fad 26 a ggi json uréeny pro nlo-
Zeni téhoi predmétu 20. Jak je to patrno z obr. 10, je v da-
ném pripadé také centrdlni dloind drézka 58 odpovidajici drai-
kové Fady vspofaddna pevné na ukladaci hlavé 44. V disledko
toho jsou vSechny tii piédméty 20, jako napfiklad kabel nebo
ochranné trnbky pro kabel, vloZeny soncasné do vZdy soused-
nich spon 18, viz ze jména obr. 5 a obr., 6. aby se to nmoiZrilo,
jSon tyto spony 18 » daného provedeni upraveny ve vétsSim vza-
jen<m odstvpn,

U znazornéndho prikladu provedepi navic chybi n pfed tim
popsaného prikladr provedeni upraveny vodici tifmen 34.

Vodici ustroji 74 obsahnje jiZ jen dvé vodici télesa 88
se vidy tfemi vedle sebe uspofadanymi drdZkami vodicich za-
hloubeni §g; pro pfedméty 20, tvofené naprfiklad ochrannymi
trobkami nebo svétlevodnymi kabely, viz zejména obr. 5 a obr. 8.



Jak je to patrno zejuéna z abr, 5, obr. 8 a obr. 3, je
k vodicimn tstroji 74 pFifazena vodici péka 126, ktera je uspo-
fadana ve vodicim télese 83 bliZe poloZeném k nkladaci hlave
44 a je plrestavitelnd prostfednictvim jednotky 128 s valcem
a nistem mezi pfidriovaci polohon, ve kterd json predméty 20
pe jusné v podstaté drieny v drdikiach vedicich zahlonbent 89‘
vodicito télesa 88 nebo jsou presatiovany vodici pékon 186 &
wezi uvolnovaci polohon, ve kterd json pfedméty 20 nvolneny.
Jak je to nejldpe patrno z obr, 8 a obr. 9, miZe byt vodici
piaka 126 k tomn ueln vykyvouta v podstaté o 30° kolew knlmé
osy 13u vzhledem k podélné ose g2_. V piidrZovaci nebo vodicl
.

vs Fednath 20

. -2 [ TR 1 e Nk
pUluse YOullL posy lev 38 v

7z draziek vodicich zahioubeni

Foknd je napFiklad pri vznikajici vysoké vode treba robot
vysunont z nepohyhlivé trubky 14, tak se vodici péka 128 vy-
kyvne kolem kolmé osy 14U do nvoimrovaci polohy, ve které jsou
papriklad ochrannymi trubkawi nebo svetlovodnymi kabely tvofe-
né piedméty 20 uvolnény, takZe robot je nyni v obon smérech
volné pohkyblivy. Navic zjednodu$nje vodici péka 126 zavddeéni
ze judna trubkovych nebo kabelovych predmétd 20 do drazek vodi-
cich zahlonbeni §£_ vodicihn teélesa ¥8 pri priprave robota

pro montaz,

Jak je to patrno zejména z obr. 3 a obr, 8, ma vodici
ustroji 74 nosny timen, ktery vytvari kolébkxn 706 a ktery je
wloZen vykyvné na zikladnim télese 132, spojitelpém s hlav-
nim mod~lem 100, viz zejména obr. 5, Into zdkladai teleso 132
20st4va stejné tak jako hlavni modnl 100 nezavisle na odpovi-
da jicim primérn nepohyblivé trubky 14.

Poknd je kolébka 76 s prifazenoun vodici pdkon 126 vykyv-




nita do Sv€ nynlpnovaci polohy, tak je navic vodici téleso 88
obsahnjici, kolem osy 134 vykyvna kolébka 76 v dlisledku svo-
ji hmotrnosti samoCinné vykjvorta smérem dold od pfedmétd 20.

Ukazalo Se, Ze pro napinani ochrannych trnbek nenfl po-
tfebné 24dné brzdici Gstroji. V takovém pfipadé miZe tedy od-
padnout brzdic{ ustroji popsané v sonvislosti s piedchaze ji-
cim piikladem provedeni. VynZiti takového brzdiciho ustroji
viak miZe byt uéelné napfiklad pfi pokladdni kabeld.

Jak je to patrno zejména z obr. §, obr. 6 a obr. 8, Je
také zde v daném prripadé upravena kolem podélné osy g;i, viz
obr, 6, pripadne kuieu 037 & it kalmd vykyvnd televizni ka-
mera 72, pripadné barevna televizni kamera. Ta je v daném
piipadé prislusné vykyvné uloZena v zakladnim télese 142,
uimoto je v daném pfipadé vpravena pevneé nspof adani, v radiai-
nim smerv nasmérovand &ernobild kamera 136, viz ze jména obr.
5. Tato &ernabilad kamera 136 miZe slonzit zejména k tomw,
aby rozpoznala vstupy do nepohyblivé trubky 14 a trubkova
pfesazeni, jakoZ i upinky vloZené do nepnhyblivé trnbky l4.
foknd je rozpoznina napfiklad takoeva npinka, pfemisti se ro-
bot jesté o dr&hn mezi Cerpobilou kameron 136 a mezi nklada-
¢i hlavon 44 pouZiton pro vkladdni npinek, a to ve smérn do-
predn, takie tato nklédaci hlava 44 se mnisti symetricky
vzhledem k pfislnsné wnpince.

Jak je to nejlépe patrns z obr. 10, json po obouw stra-
néach ukladaci hlavy 44 na skfini hlaveiho modnln 100 nspofi=
dany laserové ukazatele 1J48, kters mohon sloniit jako cilové
istroji pro pfesné polonovani odpovidajici vpinky, pfipadné
spon 18. Na cbr. 10 json vytvarené, navzajem rovinobéiné lase-
rové paprsky vyznateny &erciovaneé,

Vodicimi télesy 88 opatfeni, kolem oSy 134 na zékladnim
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télese 142 vyxyvné nloZena kolébka 76, je v daném pFipadeé
vykyvantelna prostfednictvim ne jméné jedné¢ jednotky 140 s
valcem a pistem vzhleden k zaklddanimn télesn 132, Rolébka
76 tak miZe byt napfiklad pri vzniklé evakvnaci robotn nnce~
ne vykyvnnta.

U znazornéntho viikladu provedeni tak mohon byt neza-
visle na odpovidajicim primeérn nepohyblivé trubky 14 pouzity
vidy stejnym vlastnim pohonen opatFeny kanalovy robotovy vo-
zik 22 stejny hlavni modnl 100 a ste jné vodici dstroji, ohsa-
nnjici v daném pfipadé kolébkn 78 a zdkladni téleso 132 s te-

amorn 72 a hnpnhl]nn kamaran 146G, Fro DrlZDUbObenl

an
11 &

N
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robotu na razné praméry nepohyblivé trnbky 14 je ukladaci hla-
va 44 a vodici dstroji 74 spojeno s nlavnig modrwlem 100 pro-
stifednictvim odpovidaiicich adaptéra 104, 100 a/nebo prostred-
nictvim odpovidajiciho po&tn adaptéri. Navic e vyk§vae cper=
né kolo 70 v souladn s odpovidajicim priwérem nepoayblivé
trubky l4. Mimoto lze nastavit rozchod viastnim pohonem opat-
Feného kanalovéno robotovéhn vozikn 22 v sonladn s odpovida-

jicim trubkovym primérem.

Na obr. d je znazornén robot ve svém zdkiadnim nsporada-
ni pro nepohyblivé trubky l4 s vnitfrim primérew o nondnoté na-
pitiklad 300 wm, YV tomto piipadé nent potiebny Zadny adapter
mezi ukladaci hlavon 44 a mezi diikem 42. Vodici dstroji 74
je wpevnéro na skfini hlavniho moednin 19U prostfednictvin re-
Jativne malé desky adaptérv 106, Tato deska adaptérv 1ib mi-
ie hyt nyni rizné vytvofena podle vnitfniho priméru nepohyb-
livé trebky 14. Tak mohon byt npraveny Lax: adapiéry pro dal-
31 vnitfni trnbkové priméry o “ndnnté napfiklad 330 mm, 40U mm,
450 mm, 500 mu a/nebo 660 mm. V zasadé json vsak moiné také
adaptéry pro jiné vnitFni trubkové priméry. Na obr. 11 aZ
obr. 13 jsou znazoruény bokorysy Casti zafizeni podle obr. )
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s adaptéry 194 a 100 pro pfizplisobeni na dal8i rozdilne
vaitfni priméry nepohyblivé trubky l4.

Tak je znazornén na obhr, 1l robot pro vybaveni nepohybh=~
1ivé trubky 14, jejiZ vnitfri prumér md napfiklad hodnotn
350 mm. Jak jiZz bylo nvedenn, json v zasade moiné také jiné
priméry. Pedle obr. 11 je mezi wxléiaci hlavou 44 a mezi dri-
kem 42, ktery je nloZen v hlaveim modwlun 100 vloZen trubko-
vite vytvoreny adaptér 104. Zakladni téleso 132 vodiciho
istroji 74 je npevnéno prostfednictvim desky adaptérn 106
na skfipi hlaveino modulv 100, ktera je ponéknd vétsSi nei
w ugpniadani nndle obr. 3 a v daném piipadé ponéknd vvéniva

smérem vzhiry pad skfin hlavniho modnln 160,

Ve srovnani se zakladnin nsporadanim, které je znazor-
néno na obr. 9, json v dandm pripadé nkladaci hnlava 44 a vo-
dici dstroji 73 pfesazeny vzhledem k hlavoimn modulp 100 vice

radialné navenek.

Na obr. 12 jo znazornéno vytvoreni robotn pro nepohybli-
vé trubky 14 s ponékued vétsim vritfoim primérem, zde napfi-
klad 45U mm. V sonlade 8 tim je mezi nkladaci hlavon 44 a me-
zi dff{kem 42, nloZenyam v hlavnim moduln 100, vloien pfislusné
del8i trubkove vytvoreny adaptér 104, Zdkladni teleso 132, kte=-
ré je prirazeno X vodiecimu dstroji 74, je vpevnéno na skrini
hlavniho modulv 10U prostrednictvim odpovidajici vetsi desky
adaptérn 106. Jak je to patrnn ze srovnini obr. 12 s obr. 11,
json v daném pripadé nkladacl n1lava 44, jakoi i vodici astro-
il 74 vzhledem k nlavnimv moduln 100 o odpovidaj{ci cast vice
navenek presazeny.

Na obr. 13 je zndzornéno vytvofeni robotuv pro nepohybli-
vé trubky 14 s jesté vetdim voitfnim primérem, v daném pri-
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pade napfiklad o hodnoté 600 mm., V¥ tomto pripadé json mezi
vtkladaci nlavon 44 4 mezi dfikem 42, vloZenym v hlavnim mo-
dnln 100, vlozeny dva trubkové adaptéry 104. Zakladni téleso
132, které je pFifazeno i vodicimv ustroji 74 je npevnéno na
skfini hlaveiho modnln 10U prostfednictvim jeSté veétsSi des-
ky adaptérn 1G06. V sowladu s tim json v daném prfipadé uklAda-
c¢i hlava 44 a vodiei astroji 74 vzhledem k hlavnimw modnln
100 také vice radidlné nsvenek pfesazeny.

Na towto ohr, 13 je navic C4rkované znizornéno sSmerem
doli vykyvnuté aspérné kolo 7y, PFitom lze adaptéry 104, 1086
a pastaveni zvolit zejména tak, Ze podélna osa ggi rabotu
ne jméné v podstaté je shodnd s centralni oson nepohyblivé
trubky 1i4.

Trobkové adaptéry 104 mezi vkladaci hlavou 44 a mezi
df ikew 42 mohon mit napiiklad v sonladun s ndstupnovanim ob=
vyklych jmenovitych &§irek trubek 14 délku o hodnoté napli-
xlad mezi zhruba 25,5 mw a zhrrnba 75 mum. Ze jmépa pro veétsi
jmenovité §ifky lze tak¢ navzéjem kombinovat dva nebo vice
adaptért 104, PPitom wonon byt navzajea kombinované adapté-
ry lué stejné dlonbé neho také monhon byt nejmEné Castecne
razné dlonné,

Y ostatnim wmlZe byt provedeni pnpsané na pndklade obr.
5 ai obr. 1J vytvofeno v podstaté shodné konstrukci jako v
pfedchéze jicim popsana provedeni.
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PATENTOVE NAROGKYTY

Zatizen{ pro zavadéni podlovhlych pfedmétd (20), jako kabe~
14 nebo trubek, ve sponach (18), které json uspofaddny nvnitf
nepohyblivych trubek (14), s vodicim stojankem (12) pohybdbli-
vé podpiratelnVm na trnbkové vnitfni sténé {14") v trnbkovém
padélném sméruv (K), s nkladaci hlavon (44) uspafadacon na vo-
dicim stojanke (12) z hlediska jeho podélné osy (22°) radidl-
né pohyblivé, kterd ma nejméué jednu zhrnba ve smérn podél-
né osy (227) npravenon, v radialnim sméru navenek otevfienon
Gloinon drazkn (38, 53 ) pro pfedmét (20), a s pohonem pro
pohyb nkladaci hiavy {44) Vv radiainim sméru, vVyeziua-
E¢njici se tim, Ze nkladaci hlava (44) mé nej=-
méné dvé vedle sebe uspoiadand rovonbéiné uloiné drazky (08,
58°) prao vidy jeden piedmet (29).

Zarizeni podle narokw 1, vyznac¢u jicil se

t {m, e jedna z uloiZnych draiek (58") je v radialnim
smérn nspotadina vice navenek neZz drnha uloZna draika (38)

a je vspofadina v vkladacim elementn (62), ktery je zatla-
¢itelny nazpét v radidlnim smérn, s vyhodonu proti sile tlac-
né pruziny (64),

Zafizeni podle nérokn 2, vyznadénjici se

t im, Ze pfi pohledn v obvodovém smérn je na kaZzdé stra-
né ukladaciho elementn (62) wnspofadina ne jméné jedna uloZ-~
nd draika (38).

Zaf {zeni podle naroku 2 nebo 3, vyznaé¢n jicil

se tim, Ze nkladaci nlava (44) ma dvé ve sméru podél-
né osy (22°) v odstnpn uspofadané Fady (36, 56°) iloZnych
drazek (58, 587).
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Zar{zeai podle jednoho 7z narokd 1 aZ 4, vyznadén-
jiei se tim, Ze vodici stojanek (12) ma vlast-
niim pohonem opatfeny kanalovy robotovy vozik (22) s otacecim
ustrojim (32) pro otadeni nkladaci hlavy (44) kolem podélné
osv (227).

Zarizeni podle jednoho 7 narokd 1 aZ 3, vyznadcu-~-
jieid se tim, Ze na vodicim stojankan (12) je pfi
pohledu v pracovnim sméru (A} pro zavadéni pfedmétd (20} pied
nkladaci{ hlavon (44) nspofadins vodici tdstroji (74) pro nej-
néné zhrnba rovoohéiné vedeni predmétd (20) nasmérovanych na
{38 &R7)

B
3T A
aa O

tNe

ntd Ararhvu
14 draziy
Zarizeni podle narokn 6, vyznadén iicld S @

t {m, Ze vodici ustroji (74) m4 s vyhodon pro kaidy pfed-
mét (20) individr&lné nastavitelnon trfeci brzde (80, 80 ).

Zafizen{ podle jedraho z predchize jicich néaroki, vVy-
znadén jici se tim, Ze pohon pro pohyb nkli-
daci hlavy 144) je vpraven v hlavoim moduln {100), nasaditel-
ném na otadeci dstroji (32} vlastnim pohonemn opatfeného kana-
lového robntového vozikn (22) a vkladaci hlava (44) a vodiei
astroj{ (74) json s alavnim modulem (100} spojitelné vidy
prostfednictvim ne judné jednoho adaptérn (104, 106).

Zafizeni podle n:irokn 8, vyzpnadcén jici se
t im, Ze v alavnim modein {100) je pfidavné upraven vy-
kyvny pohon (102; pro opérné %olo {70}.

Zarizeni podle narokn 3 nebo 9, vyznadémnjicdi
se tim, ie v hlavnim modnln {130) je npravena ne j-
méné C&st potfsbnych elektronickych komponentd, pnevmatickych



1l.

12,
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ventill a/nebo hyuarawrickych veantild.

Zar{zeri podle naroku 9 nebo 1lu, vyznadén jici

se tim, Ze operné kKolo (70} je vykyvantelné v soula-

de s odpovidajicim primérem nepohyhlivé trnbky (14).

Za

e

izen{ podle jednoho z ndrokl aZz 6 a2 1}, vy znadén -
¢ i 8 e t im, ze k vodicimn astroji (74) je pri-

ot
P~

fazena ne jméné jedna vodici paka (120}, ktera je pfestavitel-
na mezi pridrZovaci polohon, ve které json preduéty (20) drie-
ny ve vodicim dstroji (T4), a wezi nvolnovaci polohon, ve

R

s 7 . M 1 > [ A - * ~
ALpre  pxon pt ?‘UlﬂUb:,' \ayV/ ”V')lllt}ll‘y »

Zarizeni podle jednnho z rarokd aZ o az 12, vyznadé¢an -
jieci se tim, Ze vodiei astroji (74) ma vodici-

mi télesy (88) opatienon kolébkn (76}, ktera je nloZena vy-
ryvné na zakladnim teéelese (132), spojitelném s hlavoim modu-
lem (100).

Zafizeni podie narokn 13, vyznad¢nujici S e

t 1 m, Ze vodicimi télesy i88) opatrena kolébka (76) je
vzhledem k zakladnimn télesv (132) vykyvna prostfednictvim
ne jméné jedné jednotky (140) s valcem a pistem.

Zafizeni podle jeduonho 7z ndrokd 1 ai 14, vyznadcn-
jici s e t {fm, Ze rozcennd kol s viastnim pohonem
opatfendho kandlovéhno rohotového vozikn (22) je nastavitel=-
ny v souladn s primérem nepnhyblivé trnbky (14).
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