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(57) Rezumat:
1

Inventia se referd la un sistem pentru
instalarea unei piese intr-o orientare necesara.

Esenta inventiei consta in aceea ca o piesd
(5) este instalatd intr-o orientare necesard prin
rotatia In jurul a cel putin doud axe reciproc
transversale, pe baza diferentelor dintre pozitia
necesard §i pozitia reprezentatd intr-o imagine
captatd, in timp ce piesa (5) ajunge pe un plan
orizontal mobil (29), si pe baza rezultatului
compardrii datelor de pe imaginea captatd cu
datele de pe imaginile stocate, care indicad un
element model identic cu piesa (5), care
urmeaza sa fie transferatd i instalatd in diferite
pozitii de repaus stabile respective.

Revendicari: 15

Figuri: 9




(54) Transfer system for setting a piece in a required orientation and robot

gripper for said transfer system

(57) Abstract:
1

The invention relates to a transfer system
for setting a piece in a required orientation.

Summary of the invention consists in that a
piece (5) is set in a required orientation via
rotations about at least two mutually axes, on
the basis of the differences between the
required orientation and the position
represented in a captured image while the
piece (5) is arriving on a mobile horizontal
plane (29), and on the basis of the outcome of

2

a comparison between the data of the captured
image and the data stored of images that show
a sample element equal to the piece (5) to be
transferred and set in respective different stable
resting positions.

Claims: 15

Fig.: 9

(54) Cucrema nepesayu 1Jisl YCTAHOBJICHUS JeTANH B TPeOyeMoil OpHEHTALIUH 1

3a:KMM po00TAa AJIs1 ITOM CUCTEMBI epeaavn

(57) Pegepar:
1

W300peTeHne OTHOCHTCS K CHCTEME JUIA
YCTAQHOBIIGHHA  JeTald B 1pebyemoi
OPHCHTAITHH.

CyntHOCTh  H300pPETEHHS 3aKII0YacTCs B
TOM, UTO JIeTalb (5) ycTaHOBIICHA & TpefyemMoit
OPHCHTAITUH BpArieHUEeM BOKpYT (O MEHBRICH
MEPE JBYX BIaHMHO ITONEpedHBIX Oce#, Ha
OCHOBC pasnsunil MLy Tpebyemoil mo3nnuy
¥ OREIMH, GPCICTABHCHBOM B  OTCHATOM
obpaxkendy, B TO BpeMs Xax getalnsb (5)
IpUOLIRAST Ha HOABICKHYH) [OPHICHTAIRHYIO
wiockocrTs (29), ¥ Ha OCHOBE pesyiasrata

2

CPaBHCHMS  MEK/IY HAHHBIMH ¢ OTCHATOIQ
H300p@KEHNUS U JaHHbiMH C  XPamsiiimxcs
H300p@KEHNH, YKA3bIBAIOMNX Ha 00pa3ioBpii
AIEMEHT, WIeHTHHHLIH ¢ Aetansio (5}, xotopas
JIO/DKHEA OBITh HepefaHa U yCTAaHOBICHA B
DAzHB  COOTBEICTRYIONMYE  CTaDRIBHMK
GO3ROUAK TOKOA.

I1. popmymsr: 15

Qur.: 9
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Descriere:

Inventia se referda la un sistem pentru instalarea unei piese intr-o orientare
necesara.

Sistemele de transfer automate contin un aga-numit singulator, adici un
dispozitiv care, pornind de la piesele Ingramadite in vrac, formeazd un flux ordonat
de produse care sunt apoi transportate la un pas practic constant de o bandid
transportoare spre 0 magind sau statie, in care se executd operatii de ambalare gi/sau
montare, si/sau agezare pe suport de fund (paletaj).

Cea mai apropiata solutie este un sistem robotizat, avand o functie de procesare a
imaginii, pentru ridicarea unei piese dintr-un recipient, in care piesele sunt
acumulate in mod aleatoriu in vrac. Sistemul mentionat contine un robot avand o
incheieturd care poartd un senzor, de exemplu, o magind fotograficd pentru captarea
imaginilor pieselor. Un procesor compara imaginea captatd a unei piese cu o serie de
modele stocate pentru a determina care ar trebui sé fie pozitia si orientarea robotului,
astfel incat acesta sd prinda piesa corect [1].

Dezavantajele acestor sisteme constau In aceea cd sunt prea putin satisfacatoare
pentru piese avand o geometrie complexd, in mésura In care piesele aranjate Intr-un
rand pe banda transportoare au o orientare intdmplatoare in spatiu, care, in general,
diferd de la o piesd la alta. Cu alte cuvinte, piesele se sprijind pe banda transportoare
pe oricare dintre fetele lor, astfel Incat este necesard o interventie manuald din partea
unui operator in statia de sosire pentru setarea pieselor in orientarea necesara.

Diversitatea de orientare se observad, de exemplu, pentru piese de jucdrii sau
jocuri executate din material plastic, care urmeazd sa fie introduse ca surprize in
ambalajele pentru produse alimentare.

Mai mult decat atat, sistemele de transfer cunoscute nu reusesc si garanteze
intotdeauna rate ridicate de productie, nu efectueazd controlul calitatii §i sunt
deosebit de sensibile la prelucrarea deseurilor si, de asemeneca, la variatii mici ale
formei si dimensiunilor pieselor care urmeaza a fi transferate. Aceste variatii mici,
de exemplu, pot fi din cauza tolerantelor dimensionale ale proceselor de turnare
anterioare si/sau a deformatiilor materialului plastic si reprezintd o cauza de bruiaj,
si a sistdrilor sistemelor de transfer si/sau reprezintd o cauza a rebuturilor pieselor.

In general, singulatorul este definit de un dispozitiv vibrator sau de un dispozitiv
mecanic special destinat pentru o anumitd forma a pieselor. Pe mésura schimbarii
formei, singulatorul trebuie sé fie inlocuit complet sau sa fie modificat substantial in
piesele sale mecanice si electrice. Adaptarile date implicd cheltuieli considerabile de
timp si, in general, necesitd forte de munca inalt specializate.

Problema pe care o rezolva inventia consta in elaborarea unui sistem de transfer
pentru instalarea unei piese intr-o orientare necesara cu o precizie mai inalta si care
nu implica cheltuieli materiale si de timp considerabile.

Sistemul de transfer pentru instalarea unei piese intr-o orientare necesara,
conform inventiei, Inlaturd dezavantajele mentionate mai sus prin aceea cé include
un plan de sprijin, un dispozitiv video pentru captarea cel putin a unei imagini a unei
piese, amplasatd pe planul de sprijin, un mijloc de deplasare, pentru rotirea pieselor
mentionate, un mijloc de control §i comanda, care asigurd dirijarea cu mijlocul de
deplasare, astfel incat sd instaleze piesele in orientarea necesara, ca o functic a
diferentelor dintre pozitia piesei in imaginea captatd §i orientarea necesard, totodatd
mijlocul de control si comandd contine un mijloc de stocare care contine datele
stocate ale imaginilor care reprezintd cel putin un element de proba, care este acelasi
ca gl piesa mentionata §i este amplasat In diferite pozitii de repaus stabile respective,
si un mijloc de prelucrare pentru compararea datelor imaginilor captate cu datele
imaginilor stocate, totodatd mijlocul de deplasare contine primul mijloc de rotatie
pentru rotirea piesei in jurul unei prime axe si al doilea mijloc de rotatie pentru
rotirea piesei in jurul unei a doua axe transversale cu prima axd. Sistemul include
suplimentar un transportor cu un plan orizontal mobil pentru transferul unui flux de
piese, iar planul de sprijin este format de respectivul plan orizontal mobil.

Graifarul robotului contine doud bolturi, ce sprijind niste suprafete de prindere,
care sunt coaxiale §i executate cu posibilitatea deplasarii una fatd de cealaltd de-a
lungul axei longitudinale, si un actuator pentru apropierea/indepartarea in directie
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longitudinala a suprafetelor de prindere. Totodatd suprafetele de prindere sunt
executate cu posibilitatea Intoarcerii in jurul axei longitudinale fatd de bolturi, iar
graifarul suplimentar contine un al doilea actuator pentru rotirea uneia dintre
suprafetele de prindere in jurul axei longitudinale.

Inventia se explicé prin desenele din fig. 1-9, care reprezinta:

- fig. 1, sistemul de transfer pentru setarea unei piese intr-o orientare necesard;

- fig. 2, sistemul de transfer pentru setarea unei piese intr-o orientare necesard
dintr-un punct de vedere diferit i cu partile reprezentate schematic;

- fig. 3, vederea graifarului;

- fig. 4, vederea dispozitivului pentru debitarea cu bucata pentru formarea unui
flux ordonat de piese;

- fig. 5, variantd a discului cu actionare mecanicé;

- fig. 6, varianta de realizare a sistemului de transfer pentru setarea unei piese
intr-o orientare necesara,

- fig. 7, varianta sistemului reprezentat in fig. 6 dintr-un punct de vedere diferit;

- fig. 8, parte a sistemului din fig. 7 cu pértile la o scard marita;

- fig. 9, vederea laterald a unei parti a sistemului reprezentatd in fig. 7, la o scard
marita.

Sistemul de transfer pentru instalarea unei piese intr-o orientare necesara include
un plan de sprijin, un dispozitiv video 30, 30a, 30b pentru captarea cel putin a unei
imagini a unei piese 5, amplasatd pe planul de sprijin; un mijloc de deplasare 32,
pentru rotirea pieselor mentionate 5, un mijloc de control si comandd 31, care
asigura dirijarea cu mijlocul de deplasare 32, astfel incat sd instaleze piesele 5 in
orientarea necesard, ca o functie a diferentelor dintre pozitia piesei In imaginea
captatd §i orientarea necesard, totodatd mijlocul de control si comanda 31 contine un
mijloc de stocare 37 care contine datele stocate ale imaginilor ce reprezinta cel putin
un element de probd, care este acelasi ca si piesa mentionatd 5 si este amplasat in
diferite pozitii de repaus stabile respective, si un mijloc de prelucrare pentru
compararea datelor imaginilor captate cu datele imaginilor stocate, totodatd mijlocul
de deplasare 32 contine primul mijloc de rotatie 63, 63a pentru rotirea piesei 5 in
jurul unei prime axe 57, 57a si al doilea mijloc de rotatie 48, 48a pentru rotirea
piesei 5 in jurul unei a doua axe 52, 52a transversale cu prima axa 57, 57a. Totodatd
sistemul include suplimentar un transportor 25 cu un plan orizontal mobil 29 pentru
transferul unui flux de piese, iar planul de sprijin este format de respectivul plan
orizontal mobil 29.

Graifirul robotului contine doud bolturi 53, 54, ce sprijind niste suprafete de
prindere 55, 56, care sunt coaxiale si executate cu posibilitatea deplasirii una fata de
cealaltd de-a lungul axei longitudinale 57, si un prim actuator 60 pentru
apropierea/indepartarea in directie longitudinald a suprafetelor de prindere 55, 56.
Totodatd suprafetele de prindere 55, 56 sunt executate cu posibilitatea intoarcerii in
jurul axei longitudinale 57 fatd de bolturile 53, 54, iar graifarul suplimentar contine
un al doilea actuator 63 pentru rotirea uneia dintre suprafetele de prindere 56 in
jurul axei longitudinale 57.

Cu referire la fig. 4, dispozitivul pentru debitarea cu bucata 8 contine un disc cu
actionare mecanicd 9, care este fixat coaxial pe un butuc de-a lungul unei axe 10.
Butucul este actionat de un motor pentru rotatia axiald, iar discul 9 este amplasat
intr-un locasg circular 11 definit de o parte 12 a carcasei 2 a dispozitivului 8.

Partea 12 si discul 9 definesc lateral o multime de locasuri de retentie 13, care au
dimensiuni si o forma cum ar fi pentru a primi, fiecare, o piesa corespunzitoare 5 in
timpul trecerii in gramada de piese 5 panad la partea de jos a carcasei 2. Locasurile 13
sunt inchise la partea din spate de cdtre un perete 14, care este fixat in raport cu
partea 12 si este paralel cu discul 9 si cu partea 12. Peretele 14, discul 9 si partea 12
sunt inclinate in raport cu verticala, astfel incat piesele 5 colectate sd se sprijine pe
peretele 14 si sd ramand in locasurile 13 in timpul rotatiei spre punctul mort
superior. LLa punctul mort superior, peretele 14 are o deschidere, astfel incat piesele
5 cad din aceste locasuri 13 pe un transportor 16, de exemplu, un transportor cu
banda, care este amplasat sub discul 9 si apoi transportd piesele 5 intr-un rand intr-o
directie orizontald 17.
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in varianta din fig. 5, discul 9 se inlocuieste cu un disc 9a, care are, in loc de
locaguri 13, o multime de elemente de aspiratie 18, instalate de-a lungul propriei
periferii. Elementele de aspiratic 18, in spatele discului 9a, sunt conectate prin niste
tuburi la butucul cu actionare mecanica, care, la randul sdu, comunicd cu o sursd cu
vid. Un perete elastic 19 este prevazut intr-o pozitie fixa, la capétul de sus al carcasei
2, imediat dupa punctul mort superior al discului 9a, pentru a separa piesele 5 si a le
face sd sara pe transportorul 16 atunci cand elementul de aspiratie 18 trece sub
peretele 19 in timpul rotatiei. De preferintd, discul 9a si tuburile sus-mentionate sunt
interschimbabile cu discul 9 si peretele 14, astfel incit este posibil sd se utilizeze
locasurile 13 si elementele de aspiratie 18 alternativ pe unul si acelasi dispozitiv 8.

Cu referire la fig. 1, sistemul mai contine un transportor 25, paralel cu si instalat
alaturi de transportorul 16, si un dispozitiv 26, care transferd piesele 5 cate una de la
transportorul 16 pe transportorul 25.

Transportorul 25 este, de preferinta, cu bandd si defineste un plan orizontal
mobil 29, pe care piesele 5 se sprijind cu o orientare spatiald aleatorie, in general,
diferitd de la o piesd la alta. Pasul dintre piesele 5 depinde de distanta unghiulard
dintre elementele de retentie ale discurilor 9, 9a si este substantial constant, 1n
absenta rebuturilor.

Dispozitivul video 30 este definit de o camerd video sau un aparat fotografic si
este amplasat deasupra planului 29, la o distanta suficient de mare pentru focalizarea
imaginii si captarea cel putin a unei imagini pentru fiecare dintre piesele 5 care se
deplaseaza.

Conform fig. 2, dispozitivul 30 trimite datele imaginilor captate la un mijloc de
control §i comandd 31, care controleaza un mijloc de deplasare 32 intr-un mod
sincronizat cu viteza transportorului 25. Mijlocul 32 prinde cate o piesd 5 si o
plaseaza intr-o statie 33, definitd de exemplu de cétre o statie de depozitare
temporara, de o statie de adunare, sau de catre o statie de ambalare, in care este
necesard o orientare spatiald prestabilitd. Mijlocul 32, la comanda mijlocului 31,
roteste fiecare piesd 5 in jurul a cel putin doud axe reciproc transversale in timpul
transferului de la planul 29 la statia 33 pentru a obtine orientarea spatialda necesara.
In special, mijlocul 32 are caracteristici, cum ar fi de a roti piesele 5 in jurul a doui
axe reciproc ortogonale, asa cum va fi descris mai pe larg in cele ce urmeaza.

Mijlocul 31 este configurat cu algoritmi care functioneaza ca o functie a datelor
imaginilor captate de catre dispozitivul 30 si ca o functie a rezultatului unei
operatiuni de prelucrare care compard datele imaginilor captate cu datele unui set de
imagini stocate intr-un mijloc de stocare 37. Imaginile stocate reprezinta cel putin o
proba, care este similard cu piesa 5 si este amplasatd in diferite pozitii de repaus
stabile respective, astfel Incat imaginile mentionate aratd diferite orientdri care sunt
posibile pentru piesele 5 care sosesc pe planul 29. Prelucrarea efectuatd de citre
mijlocul 31 identifica, in setul de imagini stocate, o imagine reprezentdnd proba cu
pozitia de repaus cea mai apropiatd de una ilustratd in imaginea captata si, pe baza
diferentelor dintre imaginea captatd, imaginea identificatd si orientarea finald care
urmeaza sd fie obtinuta, mijlocul 31 seteazd automat secventa optimd si unghiurile
rotatiilor care urmeazd a fi comunicate pentru a aduce piesa 5 in orientarea spatiald
necesard.

De preferintd, mijlocul 31 stabileste, de asemenea, punctele piesei 5 in care s
efectueze captarea, care este variabild: pe baza geometriei piesei 5 s§i orientarii
vizibile in imaginea captatd, algoritmii permit mijlocului 31 sd stabileascd in mod
automat o conditie ideald sau optimad pentru captare.

in exemplul de realizare aritat in fig. 1 si 2 mijlocul 32 este definit de un robot
antropomorf, care contine doua brate 40, 41 articulate la un capédt in jurul unei axe
orizontale 42. La capatul opus, bratul 40 este cuplat la o bazd 43, astfel incat sd fie
capabil sd se roteasca in jurul unei axe verticale 44 si in jurul unei axe 45 paralele cu
axa 42, iar bratul 41 este cuplat la un graifir 47 prin intermediul unei incheieturi 48.
In special, incheietura 48 este cuplatd la bratul 41 astfel incat sd fie capabild si se
roteascd in jurul unei axe 49 paralele cu axa 42 si defineste o imbinare articulata care
permite graifarului 47 sa se roteascd in jurul unei axe 52 ortogonale cu axa 49.
Rotatiile in jurul axelor 44, 45, 42, 49, 52 sunt efectuate de cdtre motoarele
respective care nu sunt descrise in detaliu, controlate de mijlocul 31. Mijlocul 31
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controleaza motorul corespunzdtor cu axele 45, 42, 49, in scopul de a mentine axa
verticald 52 astfel incat graifarul 47 sd ia si sa ridice piesele 5 actionand de sus.

Cu referire la fig. 3, graifarul 47 contine doud bolturi 53, 54, care transportd
suprafetele respective 55, 56 coaxial de-a lungul unei axe longitudinale 57
ortogonale cu axa 52, si sunt cuplate cu structura 51 astfel incét sd fie capabil sd
apropie/deplaseze suprafetele 55, 56 longitudinal. Cu alte cuvinte, suprafetele 55, 56
definesc un spatiu gol 58 pentru a adaposti o piesd 5 cu care vin in contact atunci
cand acestea sunt readuse in corespundere una fata de alta. In particular, bolturile 53,
54 sunt cuplate la un ghidaj 59 al structurii 51 pentru deplasare paralel cu axa 57.
Graifdrul 47 mai contine un actuator 60, care este cuplat la structura 51 si este
controlat pentru deplasarea bolturilor 53, 54 unul fatd de altul, astfel incat si
prindé/elibereze piesa 5.

Suprafetele 55, 56 sunt definite prin discurile respective 61, 62, care sunt cuplate
la bolturile 53, 54 cu posibilitatea rotirii in jurul axei 57. Discul 61 devine inactiv,
intrucét rotatia discului 62 este actionata de un dispozitiv de actionare 63, fixat la
boltul 54 si definit, in special, de un motor electric. O transmisie prin curea 64
transmite rotatia de la un arbore de iesire 65 al dispozitivului de actionare 63 la un
stift 66, care este fix si coaxial fatd de suprafata 56, este paralel cu arborele de iesire
65, si proeminent de la boltul 54 spre partea exterioard a graifarului 47, adicé intr-o
directie opusa spatiului 58.

in utilizare, dupa ce piesa 5 a fost prinsa intre suprafetele 55, 56, ca raspuns la
functionarea dispozitivului de actionare 60, mijlocul 31 controleazd motoarele
asociate cu axele 44, 45, 42, 49 astfel incat sd ridice piesa 5 de pe planul 29 si apoi
sd transfere piesa 5 in statia 33. In timpul transferului, mijlocul 31 controleazi
rotatiile fatd de axele 52 si 57, ca raspuns la rezultatele comparatiilor imaginilor
capturate si stocate, astfel incét sda aducd piesa 5 in orientarea finald necesard. Dupd
ce ajunge la statia 33, mijlocul 31 transmite o comanda la dispozitivul de actionare
60 sa elibereze piesa 5 si reintoarce graifarul 47 deasupra transportorului 25 pentru
prinderea piesei 5 urmétoare si efectuarea unui nou ciclu.

Conform unei variante (neilustrate), dispozitivul de actionare 60 contine
convenabil doud etape de actionare instalate in serie, care pot fi actionate
independent una de alta. Prima etapd este actionatd de mijlocul 31 pentru reglarea
latimii axiale a spatiului 58 dintre suprafetele 55, 56 si, astfel, adaptarea graifdrului
47 la diferite dimensiuni ale pieselor care urmeaza sd fie captate. Aceastd adaptare
se face la inceputul fiecarui lot de piese egale care urmeaza si fie transferate. A doua
etapa este actionatd de mijlocul 31 astfel incéat sa efectueze miscarea eficientd de
captare/eliberare.

Conform altei variante, graifarul 47 este echipat cu un element de prindere
suplimentar cu axa verticald, de exemplu, o perna de aspiratie.

Conform altei variante, sistemul contine o pluralitate de linii de transfer, care
sunt instalate una langd alta, componente de transfer diferite una de alta, fiecare
contindnd un dispozitiv pentru debitarea cu bucata corespunzdtor 8, un transportor
corespunzator 25 si un dispozitiv corespunzator 30. Unul sau mai multi roboti sunt
instalati la capatul acestor linii intr-o statie, unde componentele diferite care sosesc,
respectiv, pe liniile de transfer sunt asamblate impreuna sau ambalate.

Conform altei variante, piesele transportate de catre transportorul 25 sub
dispozitivul 30 sunt diferite una de alta. Mijlocul 31 este configurat cu algoritmi
corespunzatori astfel incat sd recunoascd tipul diferitelor piese, in plus la
recunoasterea orientdrii spatiale a lor pe planul 29, pe baza imaginilor captate si a
compardrii cu imaginile stocate.

Figurile 6-9 aratd o altd variantd de realizare a sistemului, conform prezentei
inventii, desemnat de numarul de referintd la. Partile care constituie sistemul la (a
doua variantd) sunt identificate, acolo unde este posibil, de aceleasi numere de
referintd utilizate pentru sistemul 1 (prima variantd). In sistemul 1a, mijlocul 32
contine doud dispozitive de rotatie distincte, desemnate, respectiv, de cdtre numerele
de referintd 63a si 48a, instalate in calea transportorului 25. Dispozitivul 63a este
configurat astfel Incat sa Intoarcd fiecare piesd 5 in raport cu axa orizontald 57a;
dispozitivul 48a, pe de alta parte, este configurat astfel incat sd roteasca piesa 5 in
jurul axei verticale 52a in timp ce piesa S este in contact cu planul 29.
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Dispozitivul 30 se inlocuieste cu doud dispozitive video sau de captare a
imaginilor digitale 30a, 30b (Fig. 6), de acelasi tip ca si dispozitivul 30. Dispozitivul
30a este instalat de-a lungul traiectoriei transportorului 25 in amonte fatd de
dispozitivul 63a, luand in consideratie fluxul pieselor 5; dispozitivul 30b, in schimb,
este instalat intre dispozitivele 63a si 48a. Mai mult decét atat, sistemul la contine
un dispozitiv video sau de captare a imaginilor digital suplimentar 30c, care este
amplasat dupa dispozitivul 48a si este, de asemenea, conectat la mijlocul 31, aceastd
unitate fiind configurata astfel incét sd compare pozitia/orientarea fiecarei piese 5 in
imaginea capturata de citre dispozitivul 30 cu orientarea finald, care urmeaza si fie
obtinutd, sd efectueze un control de calitate. Piesele posibile, care au o orientare
diferitd de cea necesard, sunt aruncate intr-un mod care nu este ilustrat, de exemplu
printr-un jet de aer directionat peste calea transportorului 25, astfel incat sda sufle
piesele mentionate spre un recipient sau un sistem de recirculare instalat alaturi de
transportorul 25.

Dispozitivul 63a este, de asemenea, instalat aldturi de transportorul 25 si contine
un dispozitiv de intoarcere 71, care este cuplat la o structura 72 fixatd astfel incét s
se roteascd in jurul unei axe orizontale sub actiunea unui motor 73 (fig. 7 si 8). In
special, motorul 73 este instalat sub dispozitivul 71 si este cuplat la acesta din urma
prin intermediul unei transmisii 74 (fig. 6), de exemplu, o transmisie prin curea. Axa
de rotatie a dispozitivului 71 este ortogonald cu traiectoria transportorului 25, este
instalatd la indltimea fluxului de piese 5 pe planul 29 si coincide cu axa 57a in raport
cu care piesele 5 sunt intoarse la 180°.

In particular, cu referire la fig. 8, dispozitivul 71 contine un disc 76 avand o
muchie exterioard circulard, cuplat prin rulare la trei role 77, care sunt montate pe
structura 72. Dispozitivul 71 are doud compartimente 79, care sunt diametral opuse
fatd de axa 57a si au aceeasi forma si dimensiuni, suficiente pentru a gazdui fiecare
piesa corespunzatoare 5. Compartimentele 79 sunt deschise in partea frontald, adica
spre transportorul 25, pentru a permite intrarea si iesirea pieselor respective 5, si au
orificii din spate 81, adicd pe partea opusd In raport cu transportorul 25.

De preferintd, compartimentele 79 sunt definite de insertiile respective 80, care
sunt fixate pe discul 76, pot fi inlocuite cu alte insertii avind compartimente de
forma si/sau dimensiuni diferite §i, in particular, in partea din spate ies in afara
discului 76.

Motorul 73 este controlat de mijlocul 31, astfel incat sd instaleze
compartimentele 79 selectiv intr-o prima pozitie si o a doua pozitie, in care
compartimentele 79 sunt aliniate unul fatd de altul pe orizontald, adicd intr-o directie
paraleld cu traiectoria transportorului 25.

Asa cum este aratat in fig. 7, orificiile 81 din compartimentele 79 sunt instalate
pe o linie cu un dispozitiv de aspiratie al mijlocului de indepartare 82 si, respectiv,
cu un dispozitiv de impingere 83. Dispozitivul 82 defineste un sistem de prindere
care deplaseaza piesele 5 din planul 29 in dispozitivul 71. Dispozitivul 82, de
exemplu, contine o supapa controlata de mijlocul 31, astfel incét sd controleze fluxul
de aer intr-o conducti 85, care instaleazd o sursa cu vid in comunicare cu o gurd de
admisie 86 amplasatd pe prima pozitie a compartimentelor 79.

Cu referire la fig. 8, gura de admisie 86 este definitd de o portiune perforatd a
unei placi 87, care este instalatd intr-o pozitie fixd in spatele dispozitivului 71, este
ortogonald cu axa 57a, este amplasatd intr-un orificiu 88 al structurii 72 i are un
orificiu 89, care corespunde cu a doua pozitie a compartimentelor 79. In acest fel, pe
de o parte, portiunea perforata a placii 87 defineste o suprafatd opritoare pentru piesa
5, care este aspiratd In dispozitivul 71 si, pe de alta parte, orificiul 89 permite
dispozitivului 83 si intre in compartimentul 79 si sd expulzeze piesa 5 din
dispozitivul 71 dupa ce a fost intoarsa la 180°.

Cu referire la fig. 9, dispozitivul 83 ce contine un culisou 90, care este in
aliniament cu orificiul 89 si cu cea de-a doua pozitie a compartimentelor 79 intr-o
directie 91 paralel cu axa 57a, este cuplat la un ghidaj 93 pentru deplasarea in
directia 91, si este actionat de un motor 94 controlat de mijlocul 31.

De preferintd, o transmisie prin arborele cotit 95 transmite miscarea de la
motorul 94 la culisoul 90. In acest fel, acceleratiile culisoului 90 in apropierea
punctelor de Inceput si de sfarsit ale migcdrii (punctul mort superior si centrul mort
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inferior al transmisiei 95) sunt relativ mici, astfel incét piesa 5 este insotitd usor de
varful culisoului 90 in timp ce acesta este impins pe planul 29.

In utilizare, pentru sistemul 1 descris mai sus, in conformitate cu imaginea
captatd de catre dispozitivul 30a, pentru fiecare piesd 5 mijlocul 31 stabileste daca
este necesar ca piesa 5 sd fie intoarsd la 180° in jurul axei 57a si, dacd da, transmite
o comanda la dispozitivul 82 sa deplaseze piesa 5 din planul 29 in dispozitivul 63a.
Evident, momentul de activare a dispozitivului 82 depinde de viteza transportorului
25 si/sau de pozitia detectatd a piesei 5. In mod avantajos, mijlocul 31 transmite o
comandd la dispozitivul 82, astfel incat acesta va varia momentul in care incepe
aspiratia, de asemenea, ca o functie a pozitiei si/sau orientdrii piesei 5 in imaginea
captati de dispozitivul 30a. In acest fel, dacd este necesar, este posibil si i se
comunice piesei 5 deja o rotatie micd in timpul miscarii sale spre gura de admisie 86
(fig. 7), dupd care mijlocul 31 transmite o comanda la dispozitivul 63a sd intoarca
piesa 5 la 180°.

De preferintd, dispozitivul 83 este controlat de mijlocul 31 impreund cu
dispozitivul 82, astfel incat sa se efectueze simultan captarea unei piese 5, care
trebuie sd fie Intoarsd, si expulzarea altei piese 5, care trebuie si fie trimisd Inapoi pe
transportorul 25. In acest mod, piesa captati 5 se inlocuieste cu alta avind o
orientare mai aproape de sau la fel ca cea necesard, si rAndul de piese 5 rdmane
practic neschimbat.

in fig. 6, in conformitate cu imaginea captata de catre dispozitivul 30b, pentru
fiecare piesd 5 unitatea 31 stabileste dacd este necesard o rotatie in jurul axei 52a si,
in caz afirmativ, transmite o comanda la dispozitivul 48a. Acesta din urma contine:
un cap sau un tampon 96, amplasat deasupra planului 29, un dispozitiv de actionare
liniar 97, de preferinta, un dispozitiv de actionare pneumatic, controlat de mijlocul
31 pentru deplasarea capului 96 de-a lungul axei 52a; si un motor 98 controlat de
mijlocul 31 pentru rotirea capului 96 fatd de axa 52a dupd ce capul 96 a fost coborat
de catre dispozitivul de actionare 97 si a venit in contact cu o piesd de bazd 5. Ca
urmare a frecarii dintre suprafata inferioard a capului 96 si piesa 5, aceasta din urma
se Intoarce prin unghiul stabilit de capul 96 alunecdnd pe planul 29. Dupad rotatie,
dispozitivul de actionare 97 este controlat pentru a ridica capul 96 din nou, astfel
incét transportorul 25 continud sd transfere piesa 5 catre dispozitivul 30c.

De preferinta, dispozitivul de actionare 97 este instalat intre motorul 98 si capul
96 si contine un manson (nu este vizibil in fig. 6), care este coaxial si fix In raport cu
arborele rotativ al motorului 98. Mansonul mentionat este addpostit intr-o carcasd
101, care este fixatd unghiular si defineste cel putin o parte a unui distribuitor
pneumatic. Dispozitivul 48a contine, suplimentar, cel putin o tija 105, care este
paraleld si excentrica In raport cu axa 52a si orienteazd deplasarea axiald a capului
96, constrangandu-1 unghiular in raport cu mansonul dispozitivului de actionare 97.

Din cele de mai sus urmeaza in mod clar ca sistemele 1, 1a nu numai transfera
piesele 5, dar le si orienteaza automat in modul necesar. Sistemul 1 nu necesitd
modificéri structurale pentru a fi capabil de a transfera piese avand o forma diferitd
si/sau dimensiuni diferite. De fapt, orientarea automata a pieselor se obtine printr-un
mijloc 31 care receptioneaza datele de la imaginile captate si le compard automat cu
datele stocate care corespund cu diversele orientdri posibile si cu orientarea finald
necesard. Atunci cand o multime de piese cu o formd diferitd si/sau dimensiuni
diferite trebuic sa fie transferatd, este necesar de a stoca imaginile diferitelor
orientdri posibile ale noului tip de piese, si ar putea fi necesard o noud stabilire a
parametrilor de functionare in algoritmii mijlocului 31, fard necesitatea ajustirii sau
inlocuirii pieselor mecanice. Programarea mijlocului 31 poate fi efectuatd, de
asemenea, de la distantd, de exemplu prin Internet.

Sistemul la ar putea necesita modificari structurale (de exemplu, o inlocuire a
insertiilor 80), dar aceste modificari sunt extrem de mici in comparatie cu cele ale
ansamblurilor pentru transferul pieselor intr-un rand, conform stadiului tehnic
cunoscut. Pe de altd parte, sistemul la permite pozitionarea pieselor 5 in orientarea
necesard cu marje neglijabile de eroare si numarul redus de rebuturi, si permite o
productivitate ridicatd care urmeaza sd fie obtinutd. Imaginile captate de dispozitivul
30 sunt utilizate de mijlocul 31 intr-un mod cunoscut pentru a identifica
coordonatele fiecarei piese pe planul 29, astfel incét sd fie instalat graifarul 47 in
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pozitia orizontala corecta in timpul ridicarii si sd poatd fi exploatat pentru a efectua
un control de calitate al pieselor 5 transferate.

Sistemele descrise mai sus pot fi utilizate in sectoare extrem de diferite si 1n
diferite scopuri, unde este necesar de a orienta componentele agezate la intdmplare
pe un plan.

De asemenea, dispozitivul 8 este destinat pentru transportarea pieselor de diferite
forme si dimensiuni, cu conditia ca dimensiunile mentionate se incadreazd intr-un
interval maxim, datoritd utilizarii locasurilor 13 sau a gurilor de aspiratie 18, fara
necesitatea efectudrii modificarilor la piesele mecanice.

Caracteristicile graifarului 47 si ale robotului fac posibila prevenirea oricdrei
alunecdri pe planul 29, pentru efectuarea doar a doua rotatii pentru setarea fiecdrei
piese 5 in orice orientare finald necesard, si efectuarea simultand, precisd a acestor
rotatii in timpul transferului piesei 5 de la planul 29 la statia 33, prin urmare,
economisind timpul si impiedicand si prevenind orice frecare.

in afard de obtinerea transferului rapid, graifarul 47 si robotul permit obtinerea
preciziei pentru pozitia §i pentru orientarea pieselor 5 ramase in statia 33.

In cele din urma, din cele expuse mai sus rezultd in mod clar ¢ modificarile si
variatiile pot fi facute la sistemele 1, 1a descrise cu referire la figurile anexate, fard a
se modifica sfera de protectic a prezentei inventii, asa cum este definit in
revendicdrile anexate.

In particular, bolturile 53, 54 pot face o miscare rotativi fata de structura 51
si/sau unul dintre bolturi 53, 54 poate fi fixat in raport cu structura 51, si/sau
suprafetele 55, 56 pot fi definite prin elemente portante cu o forma diferita de cea a
discurilor 61, 62, si/sau cel putin unul din discurile 61, 62 poate fi prevazut cu
deplasare axiala fatd de boltul corespunzator 53, 54 (posibil cu bolturile 53, 54 fixate
in raport cu structura 51), si/sau motorul poate fi instalat in pozitii diferite, de
exemplu, de-a lungul axei 57 fard transmisia 64.

Mijlocul 32 poate fi definit de un robot de tip diferit de cel antropomorf, sau
altfel, in loc de robot, ar putea contine un echipament diferit. De exemplu, mijlocul
32 poate contine o masd, care este rotativd in jurul unei axe verticale si este
prevazutd cu un graifdr care ridicd o singurd piesd de pe transportor 25 si, prin
rotatia mesel, o transferd intr-o altd statie, in care piesa este rotita, respectiv, in jurul
diferitelor axe.

Mai mult decat atat, piesele 5 pot fi aduse in orientarea finald necesard printr-o
diferitd secventd de rotatii, de exemplu prin intermediul rotatiilor in jurul a trei axe
transversale, situandu-se intr-un plan orizontal.

In plus, dispozitivul 8 poate fi de tip diferit, de exemplu, de tip de vibratie
traditional si/sau dispozitivul 30 poate fi amplasat intr-o altd pozitie: de exemplu,
poate fi instalat langa transportorul 25 sau altfel, acesta poate fi purtat direct de
graifarul 47, sau altfel dispozitivul 30 poate fi bazat pe planul 29, cu o directie de
vizualizare inclinatd fatd de verticala.

Mai mult decat atat, piesele 5 pot fi Ingraméadite la intdmplare in vrac pe un
transportor relativ larg, in loc sa fie transportate intr-un rand format de dispozitivul
8, sau altfel dispozitivul 30 poate captura imagini ale pieselor 5 in timp ce acestea
din urma sunt stationare pe planul 29, in loc de a le captura in timp ce acestea sunt in
miscare.

Dispozitivul 82 poate fi inlocuit cu un dispozitiv de reazem, sau altfel rotindu-se
in jurul axei 57a poate fi executat prin provocarea pieselor 5 sd se rostogoleasca pe
planul 29, in loc sd le impingd cu dispozitivul 82 si si le aducd inapoi pe planul 29
prin intermediul dispozitivului 83.

In cele din urmi, dispozitival 8 poate fi utilizat pentru liniile de transfer
traditionale, fard dispozitivul 30, mijlocul 31 sau 32.
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(56) Referinte bibliografice citate in descriere:

1. EP 1043642 A2 2000.10.11

(57) Revendicari:

1. Sistem de transfer pentru instalarea unei piese intr-o orientare necesard, care
include un plan de sprijin; un dispozitiv video (30; 30a, 30b) pentru captarea cel
putin a unei imagini a unei piese (5), amplasata pe planul de sprijin; un mijloc de
deplasare (32), pentru rotirea pieselor mentionate (5); un mijloc de control si
comandd (31), care asigura dirijarea cu mijlocul de deplasare (32), astfel incat si
instaleze piesele (5) in orientarea necesard, ca o functie a diferentelor dintre pozitia
piesei in imaginea captatd §i orientarea necesard, totodatd mijlocul de control si
comandd (31) contine un mijloc de stocare (37) care contine datele stocate ale
imaginilor care reprezinta cel putin un element de probd, care este acelasi ca §i piesa
mentionatd (5) si este amplasat in diferite pozitii de repaus stabile respective, si un
mijloc de prelucrare pentru compararea datelor imaginilor captate cu datele
imaginilor stocate; totodatd mijlocul de deplasare (32) contine primul mijloc de
rotatie (63, 63a) pentru rotirea piesei (5) in jurul unei prime axe (57, 57a) si al doilea
mijloc de rotatie (48, 48a) pentru rotirea piesei (5) in jurul unei a doua axe (52; 52a)
transversale cu prima axa (57; 57a), caracterizat prin aceea ci acesta include
suplimentar un transportor (25) cu un plan orizontal mobil (29) pentru transferul
unui flux de piese, si prin aceea ca planul de sprijin este format de respectivul plan
orizontal mobil (29).

2. Sistem, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca dispozitivul video
(30; 30a, 30b) este amplasat intr-o pozitie fixa.

3. Sistem, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca prima si a doua
axe (57, 52; 57a, 52a) sunt ortogonale.

4. Sistem, conform revendicarilor 1 si 3, caracterizat prin aceea ci mijlocul de
deplasare (32) contine un mijloc de indepartare (47; 82) pentru indepartarea piesei
(5) de la planul orizontal mobil (29), totodatd primul mijloc de rotatie (63; 63a) este
dirijat astfel incat sa roteascd piesa (5) in jurul primei axe (57; 57a) dupa ce piesa (5)
a fost indepartata de la planul orizontal mobil (29).

5. Sistem, conform revendicarii 4, caracterizat prin aceea ca primul mijloc de
rotatie (63) este sprijinit de un graifdr al unui robot, care formeaza mijlocul de
indepartare (47).

6. Sistem, conform revendicarii 4, caracterizat prin aceea ca primul mijloc de
rotatie (63a) este instalat 1angd transportor (25) si contine un dispozitiv de Intoarcere
(71), care se roteste 1n jurul unei axe orizontale pentru a intoarce piesa (5) in jurul
primei axe (57a), iar mijlocul de indepartare (82) contine un dispozitiv de aspiratie,
care deplaseaza piesa (5) de pe planul orizontal mobil (29) in dispozitivul de
intoarcere (71).

7. Sistem, conform revendicérii 6, caracterizat prin aceea ci axa de rotatic a
dispozitivului de intoarcere (71) este ortogonala cu traiectoria transportorului (25),
este amplasatd la indltimea fluxului de piese pe planul orizontal mobil (29) si
coincide cu prima axa (57a).

8. Sistem, conform revendicarii 6 sau 7, caracterizat prin aceea ci dispozitivul
de Intoarcere (71) are doua compartimente (79), care sunt diametral opuse fatd de
axa de rotatie §i sunt deschise in directia transportorului (25) pentru a permite
intrarea §i iegirea pieselor (5) respective.

9. Sistem, conform revendicdarii 8, caracterizat prin aceea cd contine un
dispozitiv de mpingere (83) configurat sa intre in unul din compartimentele (79) si
sd expulzeze piesa (5) din dispozitivul de intoarcere (71), dupa ce a fost Intors la
180°.

10. Sistem, conform revendicarii 9, caracterizat prin aceea cd mijlocul de
control si comanda (31) dirijeazd cu dispozitivul de impingere (83) Impreund cu
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dispozitivul de aspiratie al mijlocului de indepartare (82) pentru ridicarea simultana
a piesei (5), care trebuie sa fie Intoarsd si expulzarea altei piese (5).

11. Sistem, conform revendicarii 6, caracterizat prin aceea cd mijlocul de
control §i comanda (31) dirijjeaza cu dispozitivul de aspiratic al mijlocului de
indepartare (82) astfel incat sd asigure o schimbare a momentului in care incepe
aspiratia piesei (5) in functie de pozitia si/sau orientarea piesei (5) in imaginea
captata.

12. Sistem, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea cd suplimentar
contine o carcasa (2) pentru retentia unui numar mare de piese (5) in graimadd; un
dispozitiv pentru debitarea cu bucata (8) pentru formarea unui flux ordonat de piese
din aceastd gramadd; si un mijloc de transport (16, 26, 25) intre dispozitivul pentru
debitarea cu bucata (8) si dispozitivul video (30), totodatd dispozitivul pentru
debitarea cu bucata (8) contine un disc cu actionare mecanica (9; 9a) cu elemente de
retentic executate de-a lungul periferiei sale pentru colectarea §i transportarea
pieselor, iar elementele de retentie sunt executate in forma de locaguri de retentie
(13) sau elemente de aspiratie (18).

13. Graifar al robotului, care contine doud bolturi (53, 54), ce sprijind niste
suprafete de prindere (55, 56), care sunt coaxiale si executate cu posibilitatea
deplasdrii una fatd de cealaltd de-a lungul axei longitudinale (57); si un prim actuator
(60) pentru apropierea/indepartarea in directie longitudinald a suprafetelor de
prindere (55, 56), caracterizat prin aceea ca suprafetele de prindere (55, 56) sunt
executate cu posibilitatea intoarcerii in jurul axei longitudinale (57) fatad de bolturile
(53, 54), si ca suplimentar contine un al doilea actuator (63) pentru rotirea uneia
dintre suprafetele de prindere (56 ) in jurul axei longitudinale (57).

14. Graifar al robotului, conform revendicarii 13, caracterizat prin aceea ca
suprafetele de prindere (55, 56) sunt fixate in directie longitudinald in raport cu
bolturile (53, 54), si primul actuator (60) asigurd deplasarea a cel putin unuia dintre
bolturi (53, 54).

15. Graifar al robotului, conform revendicarii 13 sau 14, caracterizat prin aceea
¢a primul actuator (60) contine doud etape de actionare, care sunt amplasate In serie
si pot fi puse in actiune independent una de cealalta.

Sef Sectie Examinare: LEVITCHI Svetlana
Examinator: GROSU Viorel
Redactor: CANTER Svetlana
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C — document considerat ca cea mai apropiata
solutie

& — document, care face parte din aceeasi familie de
brevete

P - document publicat inainte de data de
depozit, dar dupa data prioritatii invocate

L — document citat cu alte scopuri

Data finalizarii documentarii

2016.05.16

Examinator GROSU Viorel
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