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(54) Manipulatna plosind, najmé pre dopravné zariadenie vyrobnych systémov
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Vynélez sa tyka manipula&nej plodiny, najmé
pre dopravné zariadenie vyrobnych systémov,
sliZiacej na manipuldciu s paletou sprostredku-
jacu styk medzi dopravnym zariadenim a navéz-
nym zariadenim napriklad obrabacim strojom.

Doposial zndme manipulacné plosiny doprav-
nych zariadeni vo vyrobnych systémoch sd vy-
bavené teleskopickymi vidlicami realizujicimi

manipulatné tdkony s paletou tak, e ju z na- '

vdzného zariadenia nadvihuji a zasunutim tele-
skopické widlice fju na seba nasivaji, pritom st
teleskopické vidlice vystavené znaénému namé-
haniu na ohyb. RieSenie teleskopickych vidlic je
Z vyrobného hladiska ndro&né: Vzhiadom na
zna¢né namdhanie vidlic si vidlice velkych roz-
merov, o sa prejavuje v ich velkej vdhe a vo
zvySenych poZiadavkdch na manipuladny prie-
stor, ktory vidlice pri manipuldcii zaberajad.

Uvedené nevyhody st zmiernené manipulad-
nou plodinou, najmi pre dopravné zariadenie
vyrobnych systémov podla vynélezu, ktorej pod-
stata spo€iva v tom, Ze je tvorend telesom vy-
bavenym polohovacimi prostriedkami pre polo-
hovanie palety pripadne manipula¢nej ploSiny,
dotlacacou jednotkou palety a uvoliiovacou jed-
notkou automatického uchytdvacieho mechaniz-
mu, pridom polohovacie prostriedky obsahuji
vedenie a najmenej jeden doraz palety. Dalej,
Ze polohovacie prostriedky sd vybavené navad-
zacim C¢lenom pripadne -upresiiovacim ¢lenom.
DéleZitym znakom vyndlezu je, Ze teleso je
vybavené otoénym loZiskom pre otodné uloZenie
na dopravnom zariadeni.

Vyhotovenim manipulaénej ploiny podla vy-
nalezu sa dosiahnu manipuladné tdkony s pale-
tou, ktoré zmiernia mechanické namdhanie jej
dielcov, pretoZe paleta je polohovana jedno-
ducho rieSenymi dorazmi, vedenim (obyc¢ajne
vybavenym kladkami pre zaistenie valivého sty-
ku s paletou) a dotladacou jednotkou odbreme-
fiujicou prevodovy a uchopovaci mechanizmus.
Pri vybaveni manipuladnej ploSiny uvoliiovacou
jednotkou uchytdvacieho mechanizmu sa v plnej
miere zabezpetuje autondémne vykondvanie &in-
nosti manipula&nej ploSiny, pri jej manipulac-
nej vahe. Akcieschopnost manipulacnej ploSiny
je zvySend jej ototnym uloZenim v loZisku,
umoZiiujicim manipulaéné vdzby na ndvézné za-
riadenia umiestnenym vzhladom k osi pohybu
dopravného zariadenia pod réznymi uhlami. V-
hody rieSenia manipula&nej ploSiny podla vyna-
lezu st zvyraznené jej vybavenim bud mavadza-
cim &lenom, upresfiovacim &lenom alebo ich
kombinaciou, ¢o zniZuje ndroky na presnost za-
stavovania dopravného zariadenia.

Na pripojenych vykresoch je znazorneny pri-
klad vybudovania vynédlezu, kde na obr. 1 je p6-
dorys manipulaénej plodiny a na obr. 2 je rez
A-A z obr. 1.

Manipulaéna plosina pozostdva z telesa 310,
v ktorom st umiestnené polohovacie prostried-
ky 340, dotlaacia jednotka 350, uvoliiovacia
jednotka 360, prevodovy mechanizmus 320, spo-
jeny cez vystvaci valec 321 a prevod 322 s uchy-
tdvacim mechanizmom 330.

Paleta 400 je na manipuladnd plosinu 300
otoCne uloZentd v loZisku 311 dopravend po ve-
deniach 341 tvoriacich sidstavu kladiek s osami
uloZenymi na seba kolmymi. V kone&nej polohe
je paleta dotlaané na dorazy 342 hydraulickou
dotlatacou jednotkou 350, ktord plochou svojho
piestika zaberd do prisludne vytvorenej plochy
v palete 400.

Pohyb palety 400 z navdzného zariadenia 100
je vyvodzovany vysivacim valcom 321, ktory cez
prevod 322 realizovanym ozubenym pastorkom
umiestnenym na konci piestpgj tyle vystvacieho
valca 321, ozubenymi hrebefimi umiestnenymi
v telese 310 ploSiny respektivhe na ¥mykadle,
vybavenym ozubenymi pastorkami postupne za-
berajicimi do bo&nych hrebetiov uchytavacieho
mechanizmu 330, ktorého mechanizmus sa po
dotladeni na paletu 400 automaticky dostane do
zaberu s jej prisludnymi plochami (nezakresle-
nymi}. Pri spdtnom pohybe uchytdvacieho me-
chanizmu 330 do svojej vychodiskovej polohy je.
paleta 400 s nim una%and aZ kym sa nedostane
do styku s dorazmi 342. Pri vysunuti je paleta
400 tladend na navdzné zariadenie 100 uchyts-
vacim mechanizom 330.

Manipula¢né ploSina 300 je pre elimindciu ne-
presnosti zastavovania dopravného zariadenia
vybavend navddzacim ¢lenom 343 uprasiiujicim
dopravné zariadenie 100 zaberom s navddzacim
elementom 110 pred jeho prichodom do zastavo-
vacej polohy v smere jazdy dopravného zaria-

_denia 200, ako i upresiiovacim &lenom_345, kto-

rého index zdberom s upresiiovacim elementom
120 v zastavovacej polohe zabezpeduje upresne-
nie dopravného zariadenia 200 v rovine kolmej
na smer jeho jazdy.

VSetky koncové polohy pohyblivych zariadeni
manipula¢nej ploSiny 300 su sledované (neza-
kreslenymi) koncovymi spinadmi.

Manipuladnéd ploSina 300 méZe byt pre tddely
popisaného druhu manipuldcie inStalovana i na
stabilné zariadenia ako napriklad na manipulad-
ny stol, niektorého pracoviska vyrobného systé-
mu, u Ktorého sa vyZaduje nastvanie palety 400
a z navazného zariadenia 100, ktorym moZe byt
zdsobnik paliet 400.
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PREDMET VYNALEZU

1. Manipulaéné ploSina, najméi pre dopravné za-

riadenie vyrobnych systémov s presnostnou
vdzbou na ndvdzné zariadenia, vybavena. vy-
sivacim walcom a automatickym uchytava-
cim mechanizmom palety, ktoré st prepojené
niekolkonasobnym prevodovym mechaniz-
mom, vyznafujica sa tym, Ze je tvorena tele-
som (310), vybavenym polohovacimi pro-
striedkami (340) pre polohovanie palety
(400) dotladacou jednotkou (350) palety {400)
a uvolfiovacou jednotkou (360) automaticke-
ho uchytdvacieho mechanizmu (330), pri¢om

polohovacie prostriedky (340) obsahuju ve-
denie (341) a najmenej jeden doraz (342) pa-
lety (400).

. Manipulaéna plo§ina podla bodu 1 vyznadu-

jica sa tym, Ze polohovacie prostriedky (340)
si vybavené navadzacim ¢lenom (343) pri-
padne upresiiovacim Clenom [345).

. Maniphlaéné ploSina podla bodu 1 vyznalu-

jica sa tym, Ze teleso (310) je vybavené otoC-
nym loZiskom [311) pre otofné uloZenie na

dopravnom zariadeni {200):
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