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Reseni se tykd zarizeni pro vyklddéani a
vkladani lahvi z a do pFepravek, zahrnujici
manipulaéni ram opat¥eny uchopovacimi
hlavicemi lahvi, vykondvajici nuceny perio-
dicky vratny pohyb podél zak¥ivené, na ra- J¥a 2 b

mu stroje upravené vodici drdhy se dv&ma //

tivratdmi. Podstata spodivd v tom, Ze mani- N e 5w / 1
pulagni rdm je zavéSen na vertikdlné po- I / S 7]
hyblivém nosném rédmu, suvng uloZeném ve s T 0

vedenich uspofddanych na rdmu stroje, p¥i-
em? pohyblivy nosny rdm je s manipulac-
nim ramem spojen pomoci dvojice kyvnych
paralelnich ramen. NavrZenym konstruke-
nim uspofddénim se doséhne zvySeni tuhos-
ti konstrukce zafizeni manipulatniho rému,
pfitemZ do manipuladniho rdmu je moZno .
umistit dvé a vice uchopovacich hlav. . ﬁ
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Vyndlez se tykd zafizeni na vkliddani a
vykladéani lahvi do a z pFepravek. V linkach
na plné&ni lahvi se pouZivd vykladaci, tj. za-
Fizeni, kterd vykladajl prdzdné lahve z pre-
pravek a vkladadd, tj. zafizeni, kterd napl-
néné a uzaviené lahve ukladaji do prepra-
vek. Pfitom jsou lahve p¥emistovdny z pie-
pravek na dopravnik lahvi nebo z doprav-
niku lahvi do p¥epravek.

Zndmé vkladafe i vykladade lahvi jsou
zaloZeny na stejném principu. Jejich hlav-
ni Casti je manipula€ni rdm s uchopovaci-
mi hlavicemi, ktery je veden v zakFivené
konetné vodici drédze, majici stfedni &éast ve
tvaru kruhového oblouku a vertikédlné& orien-
tované postranni ¢asti, z nichZ jedna smé-
fuje k dopravniku lahvi a druh& k doprav-
niku pfepravek. Pohon zaFizeni zprostfed-
kovavd kontinudlng béZici motor, phsobici
na manipulatni rdm pfres pFevodovy me-
chanismus, ktery je konstruovan tak, Ze ma-
nipulaéni rdm vykondvd periodicky vratny
pohyb mezi dv8ma dvratémi, situovanymi v
postrannich &4stech vodici drdhy. Rychlost
premistovdni manipulatnihc rdmu se pii-
tom plynule zvy3uje z nulové rychlosti v G-
vrati, kde dochézi k uchopeni nebo uvolné-
ni lahvi, na maximédlni hodnotu p¥ibliZné u-
prostfed drédhy mezi Gvratémi a potom ply-
nule klesd na nulovou rychlost v druhé u-
vrati. Podle podtu prepravek, ze Kkterych
jsou lahve souéasn® piemistovany na do-
pravnik lahvi nebo z dopravniku do p¥epra-
vek, a rovndZ podle pottu uchopovacich
hlav v manipulaénim ramu, jsou vkladade
a vykladafe usporadany bud tak, Ze mani-
pulaéni rdm je veden soucasné ve dvou vo-
dicich drahdch pomoci dvou kinetick§ch
CtyrFélenlt pohdnénych z jednoho elektromo-
toru, umisté&nych paralelngd a soumérn& k
rovind kolmé k manipuladnimu ramu, tzv.
dvoubo&nicové provedeni pro souéasné zpra-
covéni t¥i a vice pfepravek, nebo je mani-
pulaéni rdm veden pouze v jedné vodici dra-
ze pomoci jednoho kinematického &tyfcle-
nu, tzv. jednobo&nicové uspofddéani, pti kte-
rém jsou soutasnd& premistovdny lahve nej-
vy3e ze tFi pFepravek.

U zndmych jednoboénicovych vkladadli a
vyklada&l je manipuladni rdm zavéSen let-
mo, coZ md za nésledek, Ze jak hmotnost
prendSenych lahvi, tak i vlastnitho manipu-
laéniho rdmu a uchopovacich hlav zpfliso-
buje silovy moment, ktery je amérny vylo-
Zeni manipulatniho rdmu a po&tu uchopc-
vacich hlav, tj. souasn& zpracovédvanych
prepravek. Tento silov§y moment je zachyco-
vén uloZenim manipulaéniho rdmu a pfena-
Sen do zdkladu stroije.

Jsou zndma zafizeni, kdy manipulacni
rdm nebo p¥imo uchopovaci hlava je letmo
zav&3ena na ramenu, ototn& letmo uloZeném
v nosném ramu, ktery je suvné veden ve
vertikdlnim sméru ve vedenich na nosiiém
rédmu stroje. Takové uloZeni manipula&niho
rdmu je pri zna&n& robustni konstrukci
vhodné pro maximélng jednu uchopovaci
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hlavu v manipulaénim rdmu, nebot umoZ-
liuje zachycovat pouze pomé&rné& maly silo-
vy moment od zatiZeni.

Pro dvé a vice hlav v manipulaénim ramu
jsou u jednobo¢nicového vkladace a vykla-
dafe zndma zafizeni, kdy silovy moment je
zachycovdn soustavou dvou suvné uloZe-
nych rdmd, které se pohybuji v jedné ro-
ving ve dvou na sebe kolmych smérech, p¥i-
€emZ prvni rdm, ve tvaru obdélniku, je po-
moci oto€nych, letmo upevnénych kladek
veden ve vertikdlnim sméru ve dvou vodi-
cich pfimkovych drahdch, upevn&nych na
rdmu stroje. Druhy rdm se pohybuje v ho-
rizontadlnim sméru pomoci otoénych, letmo
upevnénych kladek, ve dvou horizontdlné
umisténych vodicich drahach, které jsou
soufasné& piitkami prvniho obdélnikového
rdmu. Nevyhodou uspofadéni je uloZeni po-
suvnych rdmiéi pomoci letmo upevn&nych
kladi¢ek na excentrickém d&epu, které musi
byt na vodicich drahéch uloZeny s maximaél-
ni vilf ve sméru kolmém na smér pohybu
ramu. Dal3i nevyhodou je velky potet maza-
nych mist, tj. loZisek kladiek, ddle znaéna
stavebnicovd hloubka zafizeni, kterd zvéi-
Suje silovy moment.

Uvedené nedostatky do zna&né miry od-
stratfiuje zafizeni pro vykladdni a vklddani
lahvi z a do prepravek, zahrnujici manipu-
laéni rdm, opatfeny uchopovacimi hlavice-
mi lahvi, vykondvajici nuceny periodicky
vratny pohyb podél zak¥ivené, na rdmu stro-
je upravené, vodici drdhy se dvéma uvrats-
mi, pFifemZ manipulatni rdm je zavéSen
kyvné na vertikdlné& pohyblivém rdmu suv-
né uloZeném ve vedenich uspofddanych na
rdmu stroje podle vyndlezu, jehoZ podstata
spotivd v tom, Ze pohyblivy nosny rdm mé
tvar obrdceného pismene U, na jehoZ verti-
kdlnich pfidkach jsou uspofdddny vodict
kladi¢ky odvalujici se ve vedenich uspora-
danych na rdmu stroje, pfitemZ na horizon-
talni pf¥i¢ce, upravené nad manipulaénim
rdmem je pomoci ¢epll kyvné uchycena dvo-
jice paralelnich ramen stejné délky, na je-
jichZ druhych koncich je pomoci eplt kyv-
né zavéSen manipuladni rdm s uchopovaci-
mi hlavicemi lahvi a vodicim &epem, pi¥i-
CemZ osy ramen leZi ve spolefné vertikalnf
rovind. Podstatou je déle to, Ze horni z4ve-
sy kyvnych ramen maji tvar vidlic, které
obepinaji horizontdlni pFicku nosného ré-
mu, pFifemZ osy &eplt dolnich zavdst kyv-
nych ramen a vodiciho ¢epu jsou upraveny
v jedné vodorovné roviné.

Prinosem navrZeného ¥eSeni je proti znéa-
mym FeSenim sniZeni poctu otadivych Kkla-
di¢ek, a tim i sniZeni podtu mazanych mist,
pfevedeni suvného pohybu ve vodorovném
sméru na rotadni kyvny pohyb, a tim také
zvySeni tuhosti konstrukce zavéSeni mani-
pulaéniho rdmu, p¥idemZ do manipula&niho
rdmu je moZno umistit dvé a vice uchopova-
cich hlav. DalS§im pfinosem je zmenSeni sta-
vebnicové hloubky konstrukce, zmenseni vy-



243088

5

loZeni manipulaniho rému, a tim zmenSe-
ni silového momentu od vlastni hmotnosti
manipulatniho rdmu, uchopovacich hlav a
pFenageného svazku lahvi.

Na priloZeném vykresu je na cbr. 1 v na-
rysu schematicky zndzornéno zafizeni po-
dle vynalezu, a na obr. 2 je znézornén jeho
bokorys.

Na nosném rédmu 1 stroje je pfipevnéna
vodici draha 2, skladajici se ze stfedové
tasti 11 ve tvaru kruhového oblouku a ver-
tik&lnd orientovanych postrannich €asti 12,
13 o nestejnych délkach. KratSi postranni
gast 12 je upevndna nad dopravnikem 14
lahvi, druh4 del3i postranni Cést 13 nad do-
pravnikem 15 pFepravek. Na rdamu 1 stroje
jsou pripevnéna vedeni 18a, 16b. Pohyblivy
nosny rdm 3 je vytvofen 7 horizontdlni pric-
ky 17 pevn& spojené se dvéma kratSimi ver-
tikalnd orientovanymi prickami 18a, 18h.
Pomoci otofnych vodicich kladitek 18, 28
je pohyblivy nosny réam 3 uloZen ve vede-
nich 16a, 16b posuvng ve vertikdlnim smé-
ru. Na p¥Fitce 17 nosného ramu 3 jsou pomao-
ci tepl 21a, 21b ototné upevnéna v hornich
zdvésech 22a, 22b kyvnd ramena 4a, 4b tak,
7e oka horniho zavésu 22a, 22b obepinajl
piitku 17 ramu 3. Ramena kyvaji kolem os
¢epll 21a, 21b v roviné rovnob&Zné s rovincu
pohybu pohyblivého nosného rdmu 3. Dol-
ni zavésy 23a, 23b kyvnych ramen 4a, 4b
jsou pomoci Cepii 24a, 24b ctofné spojeny
s tchyty 5 pevng spojenymi s manipulatnim
ramem B tak, Ze oka dolnich z4dv8sh 23a,
23b obepinaji tchyty 5. Uchyty 5 jsou upev-
ndny na delSich strandch wobdélnikového
manipulatniho rdmu 6 ve vzddlenosti bliZe
zadni strany manipulaéniho rdmu 6. Ve ver-
tikdlni roving soumd&rnosti manipulafniho
ramu 6 je umistdna osa vodiciho Cepu 7
tak, Ze je rovnob&Zné s osami Cepll 24a, 24b
tichytil 5. Vodici ¢ep 7 je otofn& spojen s
jednim koncem KkratSiho ramene 8 kinema-
tického dvojélenu, jehoZ druhy konec je
kloubem 25 spojen s koncem delSiho rame-
ne 9, pFipevnéného na hnacim hfideli 10.
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Jeden konec vodiciho €epu 7 je pevné spo-
jen s manipulaénim rdmem 6, druhy konec
je opatfen vodici kladkou 27, vedenou ve
vodici drdze 2. V manipulatnim rdmu 6 jsou
upevnény uchopovaci hlavice 28. Pomoci ne-
znazornéného mechanického pfevodového
istroji, kinematického &tyfélenu a dalSiho
mechanického pievodového ustroji je rov-
nomé&rny rotatni pohyb elektromotoru pfe-
vadén na periodicky kyvavy nerovnomérny
pohyb hnaciho h¥idele 18, pfendSeny pomo-
ci ramene 8, 9 kinematického dvojclenu ua
vodici €ep 7. V disledku toho manipulaini
rdam 6 vykondvd nerovnomé&rny vratny pe-
riodicky pohyb z dolni tvrati 26a do horni
Gvrati 26b nad dopravnikem 15 pFepravek
a dopravnikem 14 lahvi. P¥i pohybu vodici-
ho Cepu 7 podél vodici drahy 2 vykondva-
ji kyvna ramena 4a, 4b kyvavy pohyb ko-
lem ¢epu 21a, 21b horniho zdvésu 22a, 22h,
pFitemZ pohyblivy nosny rdm 3 se pohybu-
je podeél vedeni 16a, 18b ve vertikalni rovi-
né. JestliZe je geometrické usporadani tako-
vé, Ze spojnice cepfl 21a, 21b je vodorovnd
a vzdilenost os ¢epli 21a, 24a kyvného ra-
mene 4a je stejnd jako vzddlenost os Cepili
21b, 24b kyvného ramene 4b, pFifemZ osy
vSech &tyf cepll jsou rovnob&Zné, potom v
kaZdém bod& vodici drdhy je manipulatni
rdm 6 ve vodorovné poloze. JestliZe kratSi
rameno 8 kinematického dvojélenu je na vo-
dicim CGepu 7 upraveno tak, Ze mtZe vyko-
navat ¢astetny vykyvny pohyb v roving csy
gepu, potom klopny silovy moment od vlast-
ni hmotnosti manipulacniho rdmu 6 i pfe-
naenych lahvi je zachycovan Kyvinymi ra-
meny 4a, 4b a pies pohyblivy nosny rdm 3
a vodici kladi¢ky 19, 20 je pFfenasen do ra-
mu stroje. Aby nevznikal pFidavny silovy
m-ment na manipuladni rédm 6, je osa wvo-
dictho Sepu 7 v jedné horizontdlni roving s
osami Cepli 24a 24b.

Zatizeni je shodné pro vkladac plnych o-
bald prepravek a vyklada¢ préazdnych oba-
1d p¥epravek.

PREDMET VYNALEZU

1. ZaPFizeni pro vykladani a vkladédni lah-
vi z a do prepravek, zahrnujici manipula¢ni
rém, opatfeny uchopovacimi hlavicemi lah-
vi, vykondvajici nuceny periodicky vratny
pohyb podél zakFivené, na rému stroje u-
pravené vodici drdhy se dvéma dvratémi,
pFitemZ manipulaéni rdm je zavéSen kyvneé
na vertikdlng pohyblivém nosném ramu,
suvné uloZeném ve vedenich usporddanych
na rdmu stroje, vyznacujici se tim, Ze po-
hyblivy nosny rdm ({3) méa tvar obrdceného
pismene U, na jehoZ vertikdlnich p¥ickach
(18a, 18b) jsou uspordddny vodici kladitky
(19, 20), odvalujici se ve vedenich [(16a,
16b) uspofadanych na rdmu (1) stroje, pii-
temZ na horizontdlni p¥iéce {17), vytvole-
né nad manipulaénim rdmem (6), je pomo-

cf Eept (21a, 21b) kyvné uchycena dvojice
paralelnich ramen (4a, 4b) stejné délky, na
jejichz druhych koncich je pomoci Cepl
(24a, 24b) kyvnd zav&Sen manipulacni rdm
(6) s uchopovacimi hlavicemi (28) lahvi a
vodicim Sepem (7), pFitemZ osy ramen (4a,
4b) leZi ve spoletné vertikalni roving.

2. Zatizeni podle bodu 1, vyznacujici se
tim, e kyvna ramena (4a, 4b) maji horni
zavésy (22a, 22b) ve tvaru vidlice, kde kaz-
dé rameno vidlice je upraveno na jedné
stran& horizontalni piicky (17) nosného ré-
mu (3).

3. ZaFizeni podle bodu 1, vyznacené tim,
7e osy Cepll (24a, 24b) kyvnych ramen (4a,
4b) a vodiciho &epu (7) jsou uspofddany v
jedné vodorovné roving.

2 listy vykresi
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