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(540 Zarizeni pro ovlddéni pohonu vdletkového dopravniku
a manipulaci s technologickymi nosigi

(57) NavrZené zarfzen{ sestdvéd z nosného ré-
mu /1/, v ném# je upevnina pohonnd jednotka
/3/ elekiromagnetickd brzda a elektromagne-
tickd spojka, jeZ jsou umistény na jednom
hifdeli /6/ a kde mezi elektromagnetickou
brzdou a elektromagnetickou spejkou je

umisténo Fetézové kolo soustavy fetézovych

ptevodd, jejichZ kola jsou v zdb&ru s reté-
zovymi koly upevnénymi na hnanych véledcich
/16/ véletkového dopravniku /25/. Podstatou
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zaffzeni je to, Ze v nosném rému /1/ je v

jeho stfedni &dsti upevnén stavitelny blok
/19/, v n&m? jsou kloubovd uchyceny nejmé-
né tri stavitelné ovlddaci spinaci prvky
/20/, /21/, /22/ pohonné jednotky /3/,
elekiromagnetické spojky a elektromagnetic-
ké brzdy, pfitemZ na bo&ni strand véletkové-
hé dopravniku /25/ je umfstdno manipula&ni
zaffzeni /23/ vyrobni linky.
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vyndlez se tykd zafizeni pro ovl4dddni pohonu vdleskového dopravniku s moznosti nasta-
vovani pracovniho reZimu a manipulaci s technologickymi nosi&i, uréenéhe k dopravé techno-
logickych nosidd, a to zejména paletizagnich ro¥td, ve kterych jsou uloZeny pluhové Eepele
uréené k jejich tepelnému zpracovéni.

Je zndmé zaFizenf pro ovlddéni pohonu dopravniku technologickych nosidd, napfiklad pa-
let, s Fizenym pracovnim reZimem, které sestdvd z vélotkového dopravafku s plynulym chodem,
na niého# navazuje krokovac{ dopravnik, ktery je v mistd automatické vyrebni linky, kde se
provddf manipulace s materidlem uloZenym v technologickém nosi&i, pFldem? ndvaznosi mezl
ob&ma viletkovymi dopravniky je FeSena tak, Ze mezi tyto dopravniky je umfstZn véledkovy
dopravnik se smykovymi undSecimi prostfedky, jehoZ funkce spo&fvd v tom, Ze dochdz{ k vy-
rovndvéni rychlosti pohybu technologickych nosi&t prokluzem smykovych tfecich spojek jed-
notlivych und3ecich prostfedkd. Nevyhodou tohoto zafizeni je, Ze se musi pouzi{t jednak vé-
letkavého depravniku umoZiiujfcfho plynuly pohyb a jednak dopravniku umoZiiujiciho pFetrZity
pohyb, pFigemZ mezi tyto dopravniky je tfeba vFadit véletkovy dopravnik se smykovymi und-
Secimi prostfedky, pro pofadované zbrzdé&ni rychlosti pohybu technologického nosiZe. S5 tim
souvisi i nutnost pouzitf samostatnych pohonnych jednotek pro jednotlivé véletkové doprav-
niky, coZ znamend i vét3{ energetickou ndrognost tohoto uzlu automatické vyrobni linky.
Dalsi jeho nevyhodou je ndro&né sefizovdni momentovych tfecich spojek véletkového doprav-
niku se smykovymi undZecimi prostfedky tak, aby cychlost zbrzdéni technologického nosite
odpovidala rychlosti krokovaciho dopravniku. Nevyhodou je i zna&né mechanické opotfebeni
momentovych t¥ecich spojek tohoto dopravniku, zpdsobujici zménu nastavenych hodnot tfeciho
momentu, a tim znatnou nespolehlivest p¥i jeho provozu pfi soutasné konstrukéni slozitosti.

D4le je zndmo zaffzeni, které sestdvd z kombinovaného viletkového dopravniku s moZnos-
t{ jak plynulé rychlosti pohybu, tak i rychlosti krokového pohybu, kde tento dopravnik po-
usivé dvou samostatnych pohonnych jednotek, které se prepinaji podle potfeby a pohédnéjf
undseci prostiedky dopravniku. Jeho nevyhodou a souasng i nevyhodou vySe uvedeného zafize-
ni je, e krokovaci mechanismus pouZivd rdznych variant vatkovych nebo rohatkovych unddeti,
kiteré jsou niroEné jak pe vyrobni stridnce, tak i po provozni, a to vzhledem k jejich poru-
chovosti, a tim i zvySenych ndrocich na ddribu. Dal3{ jejich spole&nou nevyhodou je, Ze neni
moZno ziskat spolehlivé informace o poloze technologického nosife na krokovacim dopravniku,
kters je nutnd pro vzdjemnou spoluprdci s manipuldtorem nebo pramyslovym manipuladnim robo-
tem automatické vyrobni linky.

Uvedené nevyhody odstrafiuje zafizeni pro ovldddni pohonu véletkového dopravniku a ma-
nipulaci technologickych nositl, sestdvajicf z nosného rdmu, ve kterém jsou umfstény spina-
ci prvky a ve kterém je upevndna pohonnd jednotka, jejiZz vystupni hifdel je spojen spojkou
s hitf{delem, ktery je otoéné& uloZen v loZiskavych t&lesech upevn&nych na ngosném rdmu a kde
na hiideli je upevngna elektromagnetickd spojka a elektromagnetickd brzda, mezi nimi% je
unisténo Fetdézové kolo soustavy Fetdzovych pfevodd, jejichZz Fetdzovd kola jsou v zdbéru s
Fetdzovymi koly upevn&nymi na vdle&cich vdledkového dopravniku. Podstata vyndlezu spocivé
v tom, %e na nosném rdmu je v jeho stfedni &4sti upevnEn stavitelny blok, ve kterém jsou
kloubavd uchyceny nejméné tfi stavitelné ovlddaci, spinaci prvky pohonné 5ednotky, elektro-
magnetické brzdy a elektromagnetické spojky, pfifemZ na jedné bo&ni strané vélectkového do~
pravniku je umist&no manipulagni zafizenf vyrecbni linky.

Vyhodou za¥izenf{ podle vyndlezu je jednoduchost konstruk&niho uspoféddédni, které spo&fi-
vd v pouZit{ jen jedné pohdnéci jednotky spoletné jak pro plynuly pohyb vdletkového doprav-
niku urdencu rychlosti, tak i pro jeho krokovaci pohyb. Dal3f jeho vyhedou je, Ze zcela vy-
Iucuje nutnost pouZivdni jakychkoliv mechanickych krokovacich mechanismt, pEifemZ délka
kroku je odvozena od technologického nosife. Zafizeni umoZfiuje vhodnou kombinac{ zapojeni
optickych snimadl, zajistit poZadovany pgacovni re¥im vdletkového dopravniku, to je plynuly
a krckovaci chod a zdroveii vysockou spolehlivost provozu p¥i podstatn& sniZenych ndkladech

na GdrZbu a apravy.
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Na ptipojenych vykresech je schematicky zndzornéno pfikladné provedeni zafizeni podle
vyndlezu, kde na obr. 1 je botni pohled na toto zafizeni a na obr. 2 je pldorysny pohled na
uspotfdddni pohonné jednotky vdleckového dopravniku.

Zaf{zeni pro ovlddani pohonu véletkového dopravniku 25, zejména pro paletizadni roSty
podle p¥ikladného provedeni, sestdvd z nosného rdmu 1, v jehoZ stfedni &4sti je pEipevnén
nosnik 2, na kterém je upevnéna pohonnd jednotka 3, kterd je tvotena elektroptevodovkou 4,
jeji vystupni hiidel je spojen pevnou spojkou 5 s hifdelem §, jeﬁoi oba konce jsou otoiné
ulozeny v loziskovych télesech 7, upevnénych na nosniku 2. Na hiideli 6 jJe hpevnéna jednak
pevnd Gdst elektromagnetické spojky 8 a jednak pevnd &dst elektromagnetické brzdy 9, pfi-
temZ jejich protilehle uspofddané pcohyblivé &dsti jsou vzdjemné spojeny s centrdlnim feté-
zovym kolem 10. Centrélﬁi fetézové kolo 10 opdsdvd ¢lankovy fetéz 11, ktery jJe v zdbéru s
hlavnim Fet&zovym kolem 12 upevné&nym na nenaznateném hiideli .otoEné& uloZeném v laziskovych
t&lesech upevnénych na rdmu 13, kde na tomto hiideli je také upevnéno dvoulfadé Ietézové ko-
lo 14, obepinané &lankovymi Ffetézy 15, které ddle obepinaji -vnitfni kolo dvoufadych fetézo-
vych kol opdsdvaji nekonetné Gldnkové fetézy 17, které jsou v zdébéru s Fetézovymi koly hna-
nych véletkt 18. Viechny vdletky 16, 18 hnaci a hnané jsou oto&né uloZeny v loZiskovych té-
lesech na nosném rdmu 1. Na stfedni &dsti nosného rdmu 1 je upevnén stavitelny blok 19 s
kloubové uchycenymi spinacimi prvky 20, 21, 22 napfiklad fotoelektirickymi spinafi, nastavi-
telnymi v horizontdlni rovin&, z nichZ spinaci prvek 21 je umistén nad horizontdinim uspo-
fddénim dvojice spinacich prvkd 20, 22. U véletkového dopravniku je na jeho jedné bofni
strané umist&no manipuladni zafizeni 23 automatické vyrobni linky pro tepelné zpracovéni
pluhovych cepeli.

Ovlddéni pohonu vdleékového dopravaiku 25, zejména k ddpravé paletizaénich rostt zafi-
zenim podle vyndlezu se provddi po uvedeni automatické vyrobni linky pro tepelné zpracovéni
pluhovych &epeli do provozu, kdy se zapind asynchronni motor elektropfevodovky & a soufasné
i elektromagnetickd spojka 8. Tim dochdzi ke spojeni pohyblivé &dsti elekiromagnetické spoj-
ky 8 s jeji pevnou &dstf a soustavou Fetézovych pfevodd se uvdd&ji do pohybG hnaci vdlelky
16 a hnané valetky 18, pritemZ paletiza&ni ro$t 24 se za&ne plynule pohybovat ve sméru Sipky
urdenou rychlosti. V prvni f£dzi pohybu paletizadniho rostu 24 jsou spinaci prvky 20, 21, 22
bloku 19 fotoelektrickych spinatl v sepnutém stavu, pfidem? paletiza&ni rost 24 pfi svém pohy-
bu postupné pferuguje svételny paprsek spinaciho prvku 20 ukoneni krokového a spusténi ply-
nulého pohybu a spinaciho prvku 21 fizeni krokového pohybu. Ddle dochdzi k ndslednému vypnuti
spinaciho prvku 22 ukongeni plynulého  pohybu, a tim k sepnuti stykade, kterym se vyfadi z
ginnosti uréeny podet polovych dvojic statoru asynchronniho motoru elektropfevedovky &4, coz
zpGsobuje zm&nu otéd&ek asynchronniho motoru, a tim i sniZeni rychlosti paletiza&niho rostu 24
hfebenovitého botniho profilu, ktery svou prvni uklddaci drdZkou sepne spinaci prvek 21, jehoZ
elektricky impuls je povelem pro vypnut{ elektromagnetické spojky 8 a uvedeni do provozu elek-
tromagnetické brzdy 9, &imz dochédzi k zastaveni vdleSkového dopravniku 25 a paletizadniho ros-
tu 24. V této situaci védletkovy daopravnik 25 informuje elektrickym.impulsem spolupracujici ma-
nipulacéni zatizent 23, v daném pfipadé pramyslovy robot pro zakldddni a vykldddni pluhovych
tepeli, o stavu pfipravenosti k zaloZeni pluhové tepele a ten provede jeji vloZeni do prvni
drézky paletizatniho ro&tu 24. PEfi zpé&tném pohybu ramene manipulaéniho zafizeni 23 vySle toto
elektricky impuls pro provedeni dalsi operace, pficemZ postupné dochdzi k vypnuti elektromag-
netické brzdy 9 a zapnuti elektromagnetické spojky 8. Paletiza&ni ro3t 24 se uvede-védleckovym
dopravnikem 25 do pohybu a pfi sepnut{ spinaciho prvku 21 zpiscbeném nédsledujici uklddaci drdi-
kou, dochdzi k vypnuti elektromagnetické spojky 8 a sepnuti elektromagnetické brzdy 9. Tento
cyklus zakldddni pluhovych Gepeli do paletizadniho ro3tu 24 se provddi aZz do ié doby, kdy je
zaplnéna posledni ukléddaci drdZka tohoto paletizatniho rodtu 24 pluhovou Cepeli. PEi zpétném
pohybu ramene manipulaéniho zafizeni 23 vySle tento povel formou elekirického impulsu a dojde
k vypnuti{ elektromagnetické brzdy 9 a zapnuti elektromagnetické spojky 8. Véleckovy dopravnik
25 se uvdd{ do pohybu a paletizadni ro3t 24 se pohybuje stdle sniZenou rychlosti ve sméru
Sipky az do tohoto okamziku, kdy dochézi k sepnuti spinaciho prvku 20 ukondeni krokového a
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spuéténi plynulého pohybu, jeﬁoi elektricky impdls rozpind stykad do jeho plvodni polohy, €imZ
se zvySi otacky asynchronnihe motoru na pavodni hodnotu, coZ zpGsobuje zvySeni rychlosti pale-
tizadnihe ro§tu 24 na pivodni uréenou rychlost. Nablnény paletiza&ni ro5t 24 opou$ti véletko-
vou dréhu valetkového dopravniku 25, ktery 3e tak pfipraven na manipulaci s dalsim paletizag-
nim rostem, potom se cely cyklus opakuje. Pro funkci spinacich prvkd 20, 21, 22 se pouZivaji
vysilaci a pFijimaci infradervené diody, jejich# paprsek je tvofen modulovanym svétlem.

PREDMET VYNALEZU

Zafizeni pro ovlddéni pohonu vdletkového dopravniku a manipulaci s technologickymi nosi-
£i, sestdvajici z nosného rému, ve kterém jsou umistény spinaci prvky a ve kterém je upevné&na
pohonnd jednotka, jejiZ vystupni hfidel je spojen spojkou s h#idelem, ktery je otocné uloZen
v loZiskovych t&lesech upevnénych na nosném rému, kde na hiideli je upevnéna elektromagnetic-
kd spojka a elektromagnetickd brzda, mezi nimiZ je umistEno fet&zové kolo soustavy Feté&zovych
pievodt, jejichZz Fetdzovd kola jsou v zdbéru s fetdzovymi koly upevn&nymi na védledcich vélet-
kového dopravniku, vyznaBujici se tim, Ze na nosném rdmu-/1/ je v jeho stfedni &dsti upevnén
stavitelny blok /19/, ve kterém jsou kloubové uchyceny nejménd tFi stavitelné spinaci prvky
/20/, /21/, /22/ pchonné jednotky /3/, elektromagnetické spojky /8/ a elektromagnetické brzdy
/9/, ptigem: na jedné boZni strang védlefkového dopravniku /25/ je umist&no manipulagni zafi-

s

“-zeni /23/ vyrobni linky.

2 vykresy
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