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RIASSUNTO
La presénté invenzione si rfferisce ad un dispositivo migliorato per
i1 trasferimento di pezzi pesanti da lavorare da una posizione di traspor-
to o immagazzinamento ad almeno una posizione di lavorazione o al contra-
rio. Secondo 1'invenzione questa & realizzata mediante una coppia di brac-
ci (13) che sono estensibili telescopicamente per coprire con un ponte la
distanza fra le dette posizioni e mediante mezzj di supporto (14, 15) che,
nella posizione completamente o parzialmente allungata dei bracci (13),
impegnano e supportano i bracci in prossimitd delle loro estremitd esterne.
DESCRIZIONE
La presente invenzione si riferisce generalmente ad un dispositivo
per 11 trasferimento di pezzi pesanti da lavorare da una posizione di
trasporto o immagazzinamento ad una posizione di lavorazione o trattamen-
to e viceversa, ed & specialmente destinato ad un trasportatore di pa-

lette, per i1 trasferimento di pezzi pesanti da lavorare ad esempio da
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un convogliatore a nastro ad un centro di lavorazione e ritowno.

Attua]ementé, per i1 funzionamento di impianti con centri di lavora-
zione, non esiste un gran numero di soluzioni, per il maneggiamento del-
le pa{ette, ma la maggior parte di queste soluzioni sonc basate sugli
stessi principi fondamentali. Cos & normale partire da un immagazzina-
mento di palette di tipo rotante e di solito con 6, 8 o 10 palette. Da
questo immagazzinamento le palette vengono trasferite al centro di Tavo-
razione per mezzo di trasportatori di palette, disposti direttamente in
vicinanza della posizione di lavorazione. Lo svantaggio di tali equipag-
giamenti & che 11 trasportatore di palette ha una portata limitata e pud
servire un solo centro di lavorazione, e di conseguenza & necessario
per ciascun centro di lavorazione un equipaggiamento come sopra descritto,
che costa sull'ordine dei 200.000 dollari.

Per ridurre questi costi sono stati sviluppati altri dispostivi e,
secondo la domanda di brevetto europea 78200181.2, & stato ad esempio sug-
gerito di combinare 1'{immagazzinatore di pgalette con i1 trasportatore
di palette in un unico complesso, ma anche guesto dispositivo ha gli svan-
taggi di una portata molto limitata per cui deve essere disposto in pros-
simitd del centro di lavorazione da servire. Detto dispositivo, come i
SOpradétti dispositivi con immagazzinatori di palette e trasportatori dii/
palette separati,.presentano gli inconvenienti che & necessario decidere
previamenté e T'esatto numero di palette ne11‘1mmagazzina%ento delle palet-
te (come detto normalmente 6, 8 o 10 palette), e cosi 1'intero immagaz-

zinaggio delle palette dev'essere cambiato, se nell‘ultimo stadio si rav-

visa che & necessario un numero maggiore di palette, per una certa lavorazione.
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Anche se, come indicato sopra, sono stati fatti sforzi per diminuire i
costi per i1 maneggiamento delle palette, non & previamente possibile ri-
solvere i1 problema di servire una pluralita di macchine di lavorazione i
mediante una stessa unitd, soluzione che permetterebbe un drastico abbas-
sahento dei costi. E' vero che per particolari piccoli e leggert & possi-
.bile usare un braccio 31 trasferimento di tipo robot industriale per ali-
mentare i pezzi da lavorare, ma per i pezzi da lavorare che pesano oltre
2 tonnellate, tale soluzione non & applicabile poiché le braccia di trasfe-
rimento sono troppo poco resistenti. Cosi, 11 problema & che per mezzo di
dispositivi noti non & possibile servire simultaneamente diverse macchine
di lavorazione quando i pezzi da lavorare pesano sull'ordine di 2 tonnel-
late e pid. I1 motivo di cid & che i dispositivi esistenti capaci di sup-
portare pezzi da Tavorare che pesino 2 tonnellate e pill hanno una portata
relativamente ridotta che non é assolutamente sufficiente per consentire
allo stesso dispositivo di servire diverse macchine. Lo spazio richiesto
per le macchine rende necessario che i1 dispositivo abbia una capacita
di trasferire 1 pezzi da lavorare di circa 3 metri o pild tra la posizio-
ne di immagazzinamento e la posizione di lavorazione. E' vero che & stato
realizzato un sistema secondo il quale un carrello elettrico, guidato per
mezzo di circuiti elettrici disposti sul pavimento,: serve diverse macchine
di lavorazione da un centro di immagazzinamento, ma oltre i1 fatto che
questo sistema comprenda costi molto alti di investimento, esso richiede
anche un grande spazio Tibero di pavimento e nello stesso tempo ha una
ristretta flessibilitd nei confronti di futuri.cambiamenti nella pianifi-

cazione dell'officina.
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Lq scopo di questa fnvenzione & pertanto di provvedere ad un dispo;i?
sitivo mig1jorato del tipo indicato sopra, dispositive che rende possibi-
le trasferire pezzi da lavorare pesanti ad una distanza sufficientemente
rilevante tra una.posizione di-immagazzinamento o di trasporto ed una po-
sizione di lavorazione, dispositivo che cid nonostante & relativamente
di basso costo. Questo scopo & raggiunto per mezzo di un dispositivo
indicato nelle rivendicazioni, dalle quali risulteranno chiare le carat-
teristiche di realizzazione de11"invenzione.

L'invenzione & pid particolareggiatamente descritta sotto, in rela-
zione coi disegni allegati, in cui:

Fig. T & una vista schematica in pianta dali'alto di una realizzazio-
ne dell'invenzione rappresenta in un impianto di fabbricazione che compren-
de diversi gruppi di lavorazione, e

Fig. 2 @ una vista laterale schematica, parzialmente sezionata, di
una realizzazione secondo Ta Fig. 1.

Nella Fig.1 & illustrata una realizzazione dell'invenzione provvista
su un trasportatore di palette, che & indicato nel suo complesso dall'indi-
ce numerico 1, e che, a titolo di esempio, & disposto in un impianto di
fabbricazione in cui le palette 2 vengono alimentate, mediante convoglia-
tori a nastro 3a e 3b, dalle stazioni di prelievo e sono fornite nella
posizione 3¢ (pud ad esempio comprendere una tavola rotante per allineare
i pezzi da lavorare disposti suITe palette da una posizione adatta per
1'alimentazione ad una posizione adatta per la lavorazione o il tratta-
mento), da cui i pezzi da lavorare vengono trasportati per mezzo di dispo-

sitivi di trasferimento. Per mezzo di questo dispositivo di trasferimento
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le palette che hanno raggiunto la posizione 3c, possono a Toro volta veni-
re trasferite ad una prima macchina di lavorazione 4 che pud, ad esempio,
essere un trapano a colonna (nel caso in cui vengono usati i1 centri di
lavorazione orizzontale che non po;sano lavorare i1 lato superiore del
pezzo da lavorare), un primo centro di lavorazione 5, ad esempio una sta-
zione di lavaggioc 6, un secondo centro di lavorazione 7 ed un convoqgliato-
re a nastro & per lo scarico dei particolari lavorati a macchina. E} evif
dente che 1'impianto di Tavorazioné, in relazione con il quale & descrit-
to 11 dispositivo secondo l'invénzione, & semplicemente ésemplificativo
e non assolutamente 1imitativo dell'invenzione. Cosi sard evidente che il
dispositivo secondo 1'invenzione pud essere usato in qualsiasi altro adat-
to impianto di fabbricazione.

Dalle Figg.l e 2, & anche chiaro che i1 dispositivo di trasferimento
1 consiste sostanzialmente fn una taveola 9 sulla quale sono disposte le
palette 2. La tavola 9 nella realizzazione illustrata, vista dall'alto,
& di forma sostanzialmente rettangolare, ed & destinata a supportare due
palette. Ovviamente & possibile anche usare altre forme per la tavola 9,
ad esempio per supportare pil di due palette, ma nella maggior parte dei
casi ¢id non é necessario e si avrebbe solamente un dispositivo pid costo-
so, Come appare dalle Figure, le due palette sono supportare in prossimi-
td dei bordi corti della tavola 9 ed inoltre la tavola (Fig. 2) & provvista
di una colonna 10 centrale, diretta verso i1 basso, per mezzo della quale
essa & supportata in una incastellatura 11, in modo che sia girevole di
360° 1in relazione all'incastellatura, e che sia regolabile verticalmente.

L.'azionamento della tavola, per il movimento di rotazione e per la regola-
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zione verticale, & praticamente ottenuta mediante motord idraulici (non
i1lustrati). Questa manovrabilitd della tavola verra descrifta uiteriormente
pit in dettaglio.

L'incastellatura 11, che preferibijlmente ha una forma sostanzialmente
cilindrica, e che circonda la parte principale della colonna 10, & a sua
volta supportata in modo girevole da un basamento 12 che appoggia sul
pavimento dell'officina o simile. Nella parte superiore dell'incastella-
tura 11, adjacente alla tavola 9, vi & una pluralita, preferibilmente due,
bracci 13 estendibili in modo telescopico. Nelle realizzazioni illustrate
i bracci 13 sono costituiti da due cilindri telescopici che sono azionati
singolarmente, cioé che vengono estesi mediante fluido idraulico, ma che
vengono retratti meccanicamente e possibilmente in contrapposizione di
una pressione idraulica bassa e continua. E' naturalmente possibile utiliz-
zare anche bracci 13 aventi configurazioni diverse, come per esempio

piastre estensibili in strati sovrapposti ovvero bracci aventi una forma

di profilati a U con dimensioni diverse scalari, per essere inseriti 1'uno

nell'altro.

In prossimita di ogni posizione di lavorazione che il dispositivo
di f?asferimento dovra servire, sono disposti mezzi di supporto 14 che
al livello dei bracci .13 sono provvisti di incavature 15, per 1'impegno
delle parti esterne dei bracci 13, quando i bracci sono pienamente o
parzialmente estesi. In questo modo i bracci 13, nella loro posizione
completamente o parzialmente estesa (a seconda della posizione della mac-
china di lavorazione)}, formeranno "un ponte" tra i1 dispositivo di trasfe-

rimento e 1a macchina della lavorazione da servire, e sopra questo "ponte”
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le palette potranno a loro volta venire trasferite sulla macchina della
1§v0razione in questione. B
E' da rilevare che entro i1 campo del1'invenzione i mezzi di supporto
possono essere modificati in modi diversi. Cosi, i mezzi di supporto pos-
sono essere fissati alternativamente alle estremitd esterne dei bracci
e possono essere portati verso il fuori ed indietro insieme con i bracci
quando questi sono manovrati, possibilmente con una guida provvista sul
pavimento dell'officina, per guidare la harte inferiore dei mezzi di sup-
porto. E' analogamente possibile provvedere i1 mezzo di supporto, diret-
tamente sulla macchina di lavorazione o sul convogliatore, come parte
di questo, o disporre le incavature, che impegnano Te estremita esterne
dei bracci, direttamente sulla macchina o sulla struttura convogliatrice.
Per i1 suddetto scopo di "costituire un ponte" ogni tratto, eccetto
uno, in ogni braccio 13 & provvisto di un rullo 16, adiaceﬁte a11a sua
estremitd esterna. Nella posizione estesa dei bracci 13 questi rulli, pos-
sibilmente insieme con un rullo sulla sommitd del mezzo di supporto 14,
formano una pista per un carrelle 17 che, nella sua forma pid semplice,
pud consistere in due travi a U collegate fra loro e disposte in modo
che 1 rulli 16 scorrano nelle travi impegnando le superfici interne dei
loro lembi liberi, ed in modo che i rulli siano racchiusi, dalla parte su-
periore e dalla parte inferiore, dalle travi. Secondo una realizzazione
che verra descritta pii dettagliatamente in sequito, le travi del carrello
17 alloggiano in corrispondenti incavature nelle palette, per impegnare

le palette come fanno le forche di un carrello elevatore e per trasporta-

re le palette. Per ottenere questo movimento del carrello, esso & colle-
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'gato a{ cavi 18 che mediante pulegge 19 di un primo motore 20, pulegge 23
liberamente rotanti .collegate alle estfemita esterne dei bracci 13, e pu-
1egge'2] di un altro'motore 22, pud essere-azionato nel modo desiderato per
mezzo dei detfﬁ motori, preferibilmente motori idraulici. Nella sua posi-
zione retratta verso la tavola.9, i1 carrello 17 si inserisce in corrispon-
denti parti intag1iate 9arne1 bordi corti della tavola 9.

11 funzionamento dei dispositivo verra descritto in seguito con rife-
rimento al trasferimento del pezzo da lavorare dal trasportatore di palet-
te 1 alla posizione di lavorazione e viceversa.'L'incastellatura 11 &
disposta in modo che i bracci 13 puntino verso la macchina di lavorazione
5 ed i1 bracci siano in una posizione retratta. 11 pezzo da lavorare desti-
nato ad essere lavorato in dettta macchina & disposto sulla paletta 2, che
& portata verso 1'avanti per i1 trasferimento alla macchina di Tavorazione
mediante la rotazione della tavola 9 per mezzo dei suddetti motori idrau-
1ici. non illustrati. Durante questo movimento di rotazione della paletta
verso la posizione desiderata, la tavola 9 & nella sua posizione solleva= .,
ta, per cui la tavola 9 pud ruotare separatamente dai carrelli 17. Quan-
do 1a tavola ha assunto la posizione illustrata con linea continua nella
Fig. 1, essa viene abbassata al di sotto del carrello 17 in modo che le
“forche" del carrello si impegnano nelle corrispondenti incavature sul
fondo della paletta 2. Cosl la paletta ora resta solamente impegnata sul
carrello 17 ad una certa distanza sulla tavola 9 ( Fig. 2 ).

In questa fase viene fornito fluido idraulico ai cilindri telesco-
pici 13 per cui questi si estendono impegnandosi con le incavature 15

dei mezzi di supporto 14. Quando i cilindri telescopici 13 vengono este-
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si ed ancorati‘ne11e incavature 15 i motori %dra;1ici 20 e 22 vengono mes-
s% in azione per cui i1 carrello 17, mediante i cavi 18, & spinto verso
1'esterno sopra i rulli 16 ed & spinto in avanti fino alla posizione
i]iqstrata con Te linee tratteggiate in figura 2, per liberare la palet-
ta é‘su11a macchina di lavorazione 5. A seconda del tipo di macchina di
lavorazione, la paletta 2 pud essere sollevata dal carrello mediante
una piastra di elevazione nella macchina di lavorazione, oppure la palet-
ta pud essere abbassata fino a fissarla. Nell'ultimo caso questo abbassa-
mento & ottenuto grazie ai mezzi di supporto 14 regoiabili verticalmente,
per mezzo, ad esémpio, di un cilindro idraulico. In questo caso i1 cilindro
telescopico 13 deve naturalmente anche essere imperniato alla incastella-
tura 11 per consentire 1'abbassamento della paletta per i1 fissaggio alla
macchina di lavorazione e per permettere 7l sollevamento della paletta
rispetto ad essa dopo aver completato la lavorazione. Iz
Quando la paletta & stata 1iberata, 1 motori 20 e 22 vengono inverti-
ti, per cui.il carrello viene spinto indietro sui rulli 16 e nella parte
intagliata 9a sulla tavola 9. I cilindri telescopici 13 vengono quindi
retratti, ad esempio contrapponendo una pressione idraulica bassa e costan-
te per fornire un movimento dolce, per esempio bloccando i1 motore 20 ed
azionando i1 motore 22, per cui i cavi 18, che vengono avvolti simultanea-
mente, tirano indietro i cilindri telescopici 13 mediante le pulegge 23
collegate ai cilindri 13. Quando 7 c¢ilindri 13 vengono retratti, la ta-
vola 9 viene alzata nella sua posizione sollevata, e dopo cid la incastel-

latura 11, con i c¢ilindri telescopici 13 e 1a tavola 9, possono ruotare

per compiere le desiderate operazioni durante la lavorazione del pezzo
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da‘1avorare nella macchina 5. L

Quando la lavorazione di questo pezzo & terminata, il dispositivo ri-
torna nella stessa posizione iniziale, ma‘questa volta T'gstremitd del
trasportatore di palette si affaccia alla macchina di lavorazione 5 senza
palette. I cilindri telescopici 13 vengono estesi per impegnare le inca-
vature 15, ed i motori idraulici 20.,e 22 vengono azionati per spingere
il carrello. 17 sui rulli i6 e verso la macchina di lavorazione 5. Quando
la paletta 2 con i1 pezzo sono stati riposizionati sul carrello, o abbas-
sando la paletta o sol1evando i1 carrello come descritto sopra, i motori
20 e 22 sono invertiti, ed i1 carrello viene spinto indietro nella sua
posizione all‘interno della parte intagliata nella tavola 9. Infine 1
cilindri telescopici 13 vengono retratti, e dopo di cit il pezzo da la-
vorare viene trasferito.alla successiva operazione di lavorazione in un
modo analogo.

Anche se 1'invenzione & stata descritta ed illustrata qui con rife-
rimento ad un trasportatore di palette, in un impianto di fabbricazione
con centri di lavorazione, & ovvio ad un tecnico nel ramo che, nel campo
dell'invenzione, 11 dispositivo pud essere modificato ed adattato per es-
sere usato in altri impianti di fabbricazione, in cui sia necessario
trasportare pezzi da Tavorare pesanti ad esempio tra una posizione di
trasporto o di immagazzinamento e una posizione di lavorazione. Come
esempio di cid, la soluzione proposta secondo 1'invenzione, in particola-
re che la distanza tra ad esempio la posizione di immagazzinamento e la
posizione di lavorazione sia collegata mediante un ﬁonte con una coppia

di bracci telescopici estensibili, che nella loro posizione parzialmente
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o completamente estesa impegnano e vengono supportatizda eleménti di sup-
porto, pud anche essere realizzata in modo che i bracci con le loro estre-
mitd interne siano collegati rigidamente o in modo girevole direttamente
alla macqhina di lavorazione o simili, e siino estensibili verso una cin-
ghia trasportatrice per portare direttamente i pezzi da lavorare da essa
disposti su di essa. Una pluralitd di macchine di lavorazione in linea, i
equipaggiate nella forma descritta, possono cosi essere servite da un
convogliatore a nastro rettilineo dal quale le macchine r%ggiungono i pez-
zi da lavorare per mezzo di bracci.estensibili. Conseguentemente il campo

del7'invenzione & determinato solamente dalle a11egate rivendicazioni.

RIVENDICAZIONI

1. Dispositivo per il trasferimento di pezzi pesanfi da lavorare
da una posizione di trasporto o di immagazzinamento ad almeno una posizio-
ne di lavorazione o viceversa, caratterizzato da una coppia di bracci
(13) che sono telescopicamente estensibili per costituire un ponte sulla
distanza fra dette posizioni e da mezzi di supporto (14, 15) che, nelia
posizione completamente e parzialmente estesa dei bracci (13), impegnano
e supportano i bfacci in prossimita delle Toro estremita esterne.

2. Dispositivo secondo la rivendicazione 1, caratterizzato dal fatto
che i bracci (13) con le loro estremitd interne sono collegati al lato
esterno di una incastellatura (11) che & supportata in modo girevole e
su un basamento (12) e dal fatto che una tavola (9) per supportare uno
o una pluralitd di pezzi da lavorare & a sua volta supportata in modo gi-

revole in detta incastelletura.

3. Dispositivo secondo le rivendicazioni 1 o 2, caratterizzato dal
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fatto che nelle estremitd esterne delie rispettive sezioni nei brécci te-
1esc0p{ci (13), sono supportati rulli (16) che insieme formano un percor-
so per un carrello (17), sul quale i pezzi da lavorare sono direttamente
0 indirettamente supportati, per i1 loro trasferimento da una posizione
di immagazzinamento ad una posizione di lavorazione o viceversa.

4. Dispositivo secondo la rivendicazjone 3, éara%terizzato dal fatto
che i1 carrello 17 & mobile lungo i1 percorso formate dai rulli (16) per
mezzo di cavi (18) che sono collegati al carrello e che sono manovrati
per mezzo di motori idraulici (20, 22) mediante pulegge (19, 21.e 23)._

5. Dispositivo secondo una qualsiasi delle rivendicazioni precedenti,
caratterizzato dal fatto che i bracci (13) estensibili, telescopici, sono
azionati singolarmente e vengono estesi mediante fluido idraulico ma so-
no retratti, contrapponendo una pressione idraulica bassa costante, per
mezzo di cavi (18), bloccando uno dei motori idraulici (20) e manovran-
do 1'altro motore idraulico (22) per 1'avvolgimento dei cavi (18).

6. Dispositivo secondo una qualsiasi delle rivendicazioni precedenti,
caratterizzato dal fatte che i mezzi di supporto (14) sono regolabili verti-
calmente per mezzo di un comando adatto per abbassare i pezz{ da lavorare
nella posizione di lavorazione e per sollevare i pezzi da lavorare dal]g
posizione di lavorazione rispettivamente, e per i1 fatto che i bracci
telescopici estensibili (13) nelle loro estremitd interne sono imperniaﬁi

glelri

all'incastellatura (11).
e
R4y
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" DISPOSITIVO PER IL TRASFERIMENTO DI PEZZI PESANTI DA LAVORARE"
La‘présénté invenzione st riferisce généraTménte ad un dispositivo
pér Ti‘trasfériménto di'pézzT‘pésanti da Tavorare da una poSizioné di
trasporto o Tmmagazthaménto ad una poSTzioné di lavorazione o trattamen-
to e vicéVérsa, ed & specialmente destinato ad un trasportatore di pa-

Tétté, pér i1 trasferimento di pézzﬁ‘pésanti da lavorare ad ésémpio da
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un convogliatore a nastro ad un centro di lavorazione e ritorno.
Attualemente, per i1 funzionamento di impianti con centri di lavora-
zione, ﬁon esiste un gran numero di soluzioni, per il maneggiamento del-
Te palette, ma la maggior parte di queste soluzioni sono basate sugli
stessi principi fondamentali. Cosi & normale partire da un immagazzina-
mento di palette di tipo rotante e di solito con 6, 8 o 10 palette. Da
questo immagazzinamento le pa]ette‘vengono trasferite al centro di lavo-
razione per mezzo di trasportatori di palette, disposti direttamente in

vicinanza della posizione di lavorazione. Lo svantaggio di tali equipag-

giamenti & che i1 trasportatore di palette ha una portata limitata e pud

7

servire un solo centro di lavorazione, e di conseguenza & necessario
per ciascun centro di lavorazione un equipaggiamento come sopra descritto,
che costa sull'ordine dei 200.000 dollari.

Per ridurre questi costi sono stati sviluppati altri dispostivi e,
secondo la domanda di brevetto europea 78200181.2, & stato ad esempio sug-
gerito di combinare 1'immagazzinatore di palette con i1 trasportatore
di palette in un unico complesso, ma anche questo dispositive ha gq1i svan-
taggi di una portata molto limitata per cui deve essere disposto in pros-
simita del centro di lavorazione da servire. Detto dispositivo, come i
sopradétti dispositivi con immagazzinatori di palette e trasportatori di
palette separati,;présentano gli inconvenienti che & necessario decidere
préviamenté e 1'esatto numero di palette ne]]'immagazzinamento delle palet-
te (come detto normalmente 6, 8 o 10 palette), e cosi 1'intero immagaz-

zinaggio delle palette dev'essere cambjato, se nell'ultimo stadio si rav-

visa che & necessario un numero maggiore di palette, per una certa lavorazione.
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Anche se, come indicato sopra, sono stati fatti sforzi per diminuire i
costi'per i1 maneggiamento delle palette, non € previamente possibile ri-
solvere il problema di servire una pluralitd di macchine di lavorazione ur
mediante una stessa unitd, soluzione che permetterebbe un drastico abbas-

samento dei costi. E' vero che per particolari piccoli e leggeri & possi-

bile usare un braccio di trasferimento di tipo robot industriale per ali-

mentare i pezzi da lavorare, ma per i pezzi da lavorare che pesano oltre

2 tonnellate, tale soluzione non & applicabile poiché le braccia di trasfe-
rimento sono troppo poco resistenti. Cosi, i1 problema & che per mezzo di
dispositivi noti non & possibile servire simultaneamente diverse macchine
di lavorazijone quando i pezzi da lavorare pesano sull'ordine di 2 tonnel-
late e pit. I1 motivo di cid & che i dispositivi esistenti capaci di sup-
portare pezzi da lavorare che pesino 2 tonnellate e pid hanno una portata
relat{vamente ridotta che non & assolutamente sufficiente per consentire
allo stesso dispositivo di servire diverse macchine. Lo spazio richiesto
per le macchine rende necessario che i1 dispositivo abbia una capacita

di trasferire i pezzi da lavorare di circa 3 metri o pid tra la posizio-
ne di immagazzinamento e la posizione di lavorazione. E' vero che € statgH
realizzato un sistema secondo il quale un carrello elettrico, guidato per
mezzo di circuiti elettrici disposti sul pavimento,. serve diverse macchine
di lavorazione da un centro di immagazzinamento, ma oltré‘i1 fatto che
questo sistema comprenda costi molto alti di investimento, esso richiede
anche un grande spazio 1ibero di pavimento e nello stesso tempo ha una

ristretta flessibilitd nei confronti di futuri cambiamenti nella pianifi-

cazione dell'officina.
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Lo scopo di questa invenzione élbertanto di provvedere ad un dispo-
sitivo mig]&orato del tipo indicato sopra, dispositivo che rende possibi-
le trasferire pezzi da lavorare pesanti ad una distanza sufficientemente
rilevante tra una posizione di immagazzinamento o di trasporto ed una po-
sizione di lavorazione, dispositivo che cid nonostante & reTativamentél
di basso costo. Questo scopo & raggiunto per mezzo di un dispositivo
indicato nelle rivendicazioni, dalle quali risulteranno chiare le carat-
teristiche di realizzazione ﬁe11'ihvenzione.

L'invenzione & pil particolareggiatamente descritta sotto, in rela-
zione coi disegni allegati, in cui:

Fig. 1 & una vista schematica in pianta dall'alto di una realizzazio-
ne dell'invenzione rappresenta in un impianto di fabbricazione che compren-
de diversi gruppi di lavorazione, e

~ Fig. 2 & una vista laterale schematica, parzialmente sezionata, di
una realizzazione secondo la Fig. 1.

Nella Fig.1 & illustrata una realizzazione dell'invenzione provvista
SU un tfasportatore di palette, che & indicato nel suo complesso dall'indi-
ce numerico 1, e che, a titolo di esempio, & disposto in un impianto di
fabbricazione in cui le pa]étte 2 vengono alimentate, mediante convoglia-
tori a nastro 3a e 3b, dalle stazioni di prelievo e sono fornite nella
posizione 3¢ (pud ad esempio comprendere una tavola rotante per a11ineare
i pezzi da lavorare disposti su]fe palette da una posizione adatta per
1'alimentazione ad una posizione adatta per la lavorazione o il tratta- e

mento), da cui i pezzi da lavorare vengono trasportati per mezzo di dispo-

sitivi di trasferimento. Per mezzo di questo dispositivo di trasferimento
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le palette che hanno raggiuntb la posizione 3c, possono a loro volta veni-
re trasferite ad una prima macchina di lavorazione 4 che pud, ad esempib,
essere un trapano a colonna (nel casb in cui vengono usati i centri di
lavorazione orizzontale che non possano lavorare il Tato superiore del
pezzo da lavorare), un primo centro di lavorazione 5, ad esempio una sta-
zione di lavaggio 6, un secondo centro di lavorazione 7 ed un convogliato-
re a nastro 8 per lo scarico dei particolari lavorati a macchina. E' evi-
dente che 1'impianto di Tavorazioné, in relazione con il quale & descrit-

to {1 dispositivo secondo 1'invenzione, & semplicemente esemplificativo
. P

-8 non assolutamente limitativo dell'invenzione. Cosi sard evidente che i1

¥
e

L

dispositivo secondo 1'invenzione pud essere usato in qualsiasi altro adat-
to impianto di fabbricazione.

Dalle Figg.l e 2, & anche chiaro che i1 dispositivoiﬁi trasferiménto
1 consiste sostanzialmente in una tavola 9 sulla quale sono disposte le
palette 2. La tavola 9 nella realizzazione illustrata, vista dall'alto,
¢ di forma sostanzialmente rettangolare, ed & destinata a supportare due
palette. Ovviamente & possibile anche usare altre forme per la tavola 9,
ad esempio per supportare pilt di due palette, ma nella maggior parte dei
casi ¢id non & necessario e s avrebbe 561amente un dispositive pili costo-
so, Come appare dalle Figure, le due palette sono supportare in prossimi-
ta dei bordi corti della tavola 9 ed inoltre la tavola (Fig. 2) & provvista
di una colonna 10 centrale, diretta verso i1 basso, per mezzo della quale
essa € supportata in una incastellatura 11, in modo che sia girevole di
360° in relazione all'incastellatura, e che sia regolabile verticalmente.

L'azionamento della tavola, per i1 movimento df rotazione e per la regola-
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zione verticale, & praticamente ottenuta mediante motori idraulici (non
i1lustrati). Questa manovrabilita della tavola verra descrftta ulteriormente
biﬂ in dettaglio.

L'incastellatura 11, che preferibilmente ha una forma sostanzialmente
cilindrica, e che circonda la parte principale della colonna 10, & a sua
volta supportata in modo girevole da un basamento 12 che appoggia sul
pavimento dell'officina o simile. Nella parte superiore dell'incastella-
tura 11, adiacente alla tavola 9, vi & una pluralitd, preferibilmente due,
bracci 13 estendibili in modo telescopico. Nelle realizzazioni illustrate
.i bracci 13 sono costituiti da due cilindri telescopici che sono azionati
singolarménte, cio& che vengono estesi mediante fluido idraulico, ma che
vengono retratti meccanicamente e possibilmente in contrapposizione di
una pressione idraulica bassa e continua. E' naturalmente possibile utiliz-
zare anche bracci 13 aventi configurazioni diverse, come per esempio
piastre estensibili in strati sovrapposti ovvero bracci aventi una forma
di profilati a U con dimensioni diverse scalari, per essere inseriti 1'uno
nell'altro.

In prossimita di ogni posizione di lavorazione che il dispositivo
di trasferimento dovrd servire, sono disposti mezzi di supporto 14 che
al livello dei braccic.13 sono provvisti di incavature 15, per 1'impegno
delle parti esterne dei bracci 13, quando § bracci sono pienamente o
parzialmente estesi. In questo modo i bracci 13, nellia loro posizione
completamente o parzialmente estesa (a seconda della posizione della mac-
china di Tlavorazione), formeranno "un ponte" tra il dispositivo di trasfe-

rimento e la macchina della lavorazione da servire, e sopra questo "ponte"
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le palette potranno a Toro volta venire trasferite sulla macchina della
lavorazione in questione.

E' da rilevare che entro i1 campo dell'invenzione i mezzi di supporto
possono essere modificati in modi diversi. Cosi, i mezzi di supporto pos-
sono essere fissati alternativamente alle estremitd esterne dei bracci
e possono essere portati verso i1 fuori ed indietro insieme con i bracci
quando questi sono manovrati, possibilmente con una guida provvista sul
pavimento dell'officina, per guidare la parte inferiore dei mezzi di sup-
porto. E' analogamente possibile provvedere il mezzo di supporto, diret-
tamente sulla macchina di lavorazione o sul convogliatore, come‘parte
di questo, o disporre le incavature, che impegnano le estremitd esterne v
dei bracci,. direttamente sulla macchina o sulla struttura convogliatrice.

Per i1 suddetto scopo di "costituire un ponte" ogni <tratto, eccetto
uno, in ogni braccio 13 & provvisto df un rullo 16, adiacente alla sua
estremita esterna. Nella posizione estesa dei bracci 13 questi rulli, pos-
sibilmente insieme con un rullo sulla sommitd del mezzo di supporto 14,
formano una pista per un carrello 17 che, nella sua forma pid semplice, '
pud consistere in due travi a U collegate fra loro e disposte in modo
che i rulli 16 scorrano nelle travi impegnando le superfici interne dei
loro lembi 1iberi, ed in modo che i rulli siano racchiusi, dalla parte su-
periore e dalla parte inferiore, dalle travi. Secondo una realizzazione
che verra descritta pid dettagliatamente in seguito, Te travi del carrello
17 alloggiano in corrispondenti incavature nelle palette, per impegnare

le palette come fanno le forche di un carrello elevatore e per trasporta-

re le palette. Per ottenere questo movimento del carrello, esso & colle-



-8 - DR. ING. A. RACHELI & C.

gato aj cavi 18 che medjante pulegge 19 di un primo motore 20, pulegge 23
1iberamente rotanti collegate alle estremita esterne dei bracci 13, e pu-
legge 21 di un altro motore 22, pud essere azionato nel modo desiderato per
‘mezzo dei detti motori, preferibilmente motori idraulici. Nella sua posi-
zione retratta verso la tavola.9, i1 carrello 17 si inserisce in corrispon-
denti parti intagliate 9a nei bordi corti della tavola 9.

1T funzionamento dei dispositivo verrd descritto in seguito con rife-

rimento al trasferimento del pezzo da lavorare dal trasportatore di palet-

el
i
LA

te 1 alla posizione di lavorazione e viceversa.’ L'incastellatura 11 &
disposta in modo che 1 bracci 13 puntino verso la macchina di lavorazione
5 ed i bracci siano in una posizione retratta. I1 pezzo da lavorare desti-
nato ad essere lavorato in dettta macchina & disposto sulla paletta 2, che
& portata verso 1'avanti per i1 trasferimento alla macchina di lavorazione
mediante la rotazione della tavola 9 per mezzo dei suddetti motori idrau-
1ici non illustrati. Durante questo movimento di rotazione della paletta
verso la'posizione desiderata, la tavola 9 & nella sua posizione solleva- |
ta, per cui la tavola 9 pud ruotare separatamente dai carrelli 17. Quan-
do la tavola ha assunto la posizione illustrata con linea continua nella
Fig. 1, essa viene abbassata al di sotto del carrello 17 in modo che le
"forche" del carrello si impegnano nelle corrispondenti incavature sul
fondo della paletta 2. Cos] la paletta ora resta solamente impegnata sul
carrello 17 ad una certa distanza sulla tavola 9 ( Fig. 2 }.

In questa fase viene fornito fluido idraulico ai cilindri telesco-
pici 13 per cui questi si estendono impegnandosi con le incavature 15

dei mezzi di supporto 14. Quando i c¢ilindri telescopici 13 vengono este-
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si ed ancorati nelle incavature 15 i motori idraulici 20 e 22 vengono mes-
si in azione pef cui 11 carrello 17, mediante 1 cavi 18, € spinto verso
1'esterno sopra i rulli 16 ed & spinto in avanti fino alla posizione
illustrata con le linee tratteggiate in figura 2, per liberare la palet-
ta 2 sulla macchina di lavorazione 5. A seconda del tipo di macchina di
lavorazione, la paletta 2 pud essere sollevata dal carrello mediante

una piastra di elevazione nella macchina di lavorazione, oppure la palet-
ta pud essere abbassata fino a fissarla. Nell'ultimo caso qﬁesto abbassa-
mento & ottenuto grazie ai mezzi di supporto 14 regolabili verticalmente,
per mezzo, ad esempio, di un cilindro idraulico. In questo caso il cilindro
telescopico 13 deve naturalmente anche essere imperniato aila incastella-
tura 11 per consentire 1'abbassamento della paletta per il fissaggio alla
macchina di lavorazione e per permettere il sollevamento della paletta
rispetto ad essa dopo aver completato Ta lavorazione.

Quando la paletta & stata liberata, i motori 20 e 22 vengono inverti-
ti, per cui i1 carrello viene spinto indietro su{ rulli 16 e nella parte
intagliata %a sulla tavola 9. I cilindri telescopici 13 vengono quindi
retratti, ad esempio contrapponendo una pressione idraulica bassa e costan-
te per fornire un movimento dolce, per esempio bloccando i1 motore 20 ed
azionando i1 motore 22, per cui i cavi 18, che vengono avvolti simultanea-
mente, tirano indietro 1 cilindri telescopici 13 mediante le pulegge 23
collegate ai cilindri 13. Quando { c¢ilindri 13 vengono retratti, la ta-
vola 9 viene alzata nella sua posizione sollevata, e dopo cid la incastel-
latura 11, con i cilindri telescopici 13 e la tavola 3, possono ruotare

per compiere le desiderate operazioni durante 1la lavorazione del pezzo
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da lavorare nella macchina 5.

Quando la lavorazione di questo pezzo & terminata, il dispositivo ri-
torna nella stessa posizione iniziale, ma questa volta 1'estremita del
trasportatore di palette si affaccia alla macchina di lavorazione 5 senza
palette. I cilindri telescopici 13 vengono estesi per impegnare le inca-
vature 15, ed i motori idraulici 20.e 22 vengono azionati per spingere
i1 carrello 17 sui rulli 16 e verso la macchina di lavorazione 5. Quando
la paletta 2 con i1 pezzo sono stati riposizionati sul carrello, o abbas-
sando la paletta o sojTevando i1 carrello come descritto sopra, i motori
20 e 22 sono invertiti, ed i1 carrello viene spinto indietro nella sua
posizione all'interno della parte intagliata nella tavola 9. Infine 1
cilindri telescopici 13 vengono retratti,~e dopo di cid il pezzo da la-
vorare viene trasferito alla successiva operazione di lavorazione in un
moda analogo.

Anche se 1'invenzione & stata descritta ed illustrata qui. con rife-
rimento ad un trasportatore di palette, in un impianto di fabbricazione
con centri di lavorazione, & ovvio ad un tecnico nel ramo che, nel campo
dell'invenzione, i1 dispositivo pud essere modificato ed adattato per es-
sere usato in altri impiaht{ di fabbricazione, in cui sia necessario
trasportare pezzi da lavorare pesanti ad esempio tra una posizione di
trasporto o di immagazzinamento e una posizione dj lavorazione. Come
esempio di c¢id, l1a soluzione proposta secondo 1'invenzione, in particola-
re che la distanza tra ad esempio la posizione di immagazzinamento e la >
posizione di lavorazione sia collegata mediante un ﬁonte con una coppia

di bracci telescopici estensibili, che nella loro posizione parzialmente
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o completamente estesa impegnanc e vengono supportatirda eleménti di sup-
porto, pud anche essere realizzata in modo Che i bracci con le loro estre-
mitd interne siano collegati rig%damente o in modo girevole direttamente
alla macchina di lavorazione o simili, e siano estensibili verso una cin-
ghia trasportatrice per portare direttamente i pezzi da lavorare da essa
disposti su di essa. Una pluralita di macchine di lavorazione in linea,
equipaggiate nella forma descritta, possono cosi essere servite da un
convogliatore a nastro rettilineo dal quale Te macchfne raggiungono 1 pez-
p
zi da lavorare per mezzo di bracci..estensibili. Conseguentemente il campo

dell'invenzione & determinato solamente dalle allegate rivendicazioni.

RIVENDICAZIONI]

1. Dispositivo per il tfasferimento di pezzi pesanti da Tavorare
da una posizione di trasporto o di immagazzinamento ad almeno una posizio-
ne di Tavorazione o viceversa, caratterizzato da una coppia di bracci
(13) che sono telescopicamente estensibili per costituire un ponte sulla
distanza fra dette posizioni e da mezzi di supporto (14, 15) che, nella
posizione completamente e parzialmente estesa dei bracci (13), impegnano
e supportano i bracci in prossimitd delle loro estremitd esterne.

2. Dispositivo secondo la rivendicazione 1, caratterizzato dal fatto
che 1 bracci (13) con le Toro estremita interne sono collegati al lato

esterno di una incastellatura (11) che & supportata in modo girevole e

su un basamento (12) e dal fatto che una tavola (9) per supportare uno
o una pluralita di pezzi da lavorare & a sua volta supportata in modo gi-
<

revole in detta incastellatura.

3. Dispositivo secondo te rivendicazioni 1 o 2, caratterizzato dal
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o completamente estesa impegnano e vengono supportatizda eleménti di sup-
porto, pud anche essere realizzata in modo che 1 bracci con le 1qro estre-
mitd interne siano collegati rigidamente o in modo girevole direttamente
alla macchina di lavorazione o simili, e siano estensibili verso una cin-
ghia trasportatrice per portare direttamente i pezzi da lavorare da essa
disposti su di essa. Una pluralita di macchine di lavorazione in linea,
equjpaggiate nella forma descritta, possono cosi essere servite da un
convogliatore a nastro rettiliheo dal quale Te macchine raggiungono 1 pez-
zi da lavorare pér mezzo di bracciaesten;ibili. Conseguentemente il campo

del1'invenzione & determinatc solamente dalle allegate rivendicazioni.

RIVENDICAZIONI

1. Dispositivo per i1 trasferimento di pezzi pesanti da 1av;rare
da una posizione di trasporté o di immagazzinamento ad almeno una posﬁzip-
ne di lavorazione o viceversa, caratterizzato da una coppia di bracci
(13) che sono telescopicamente estensibili per costituire un ponte sulla
distanza fra dette posizioni e da mezzi di supporto (14, 15) che, nella
posizione completamente e parzialmente estesa dei bracci (13), impegnanoij
e supportano i bracci in prossimita delle loro estremita esterne.

2. Dispositivo secondo la rivendicazione 1, caratterdizzato dal fatto
che i bracci (13) con le loro estremitd interne sonoc collegati al lato
esterno di una incastellatura (11) che & supportata in modo girevole e
su un basamento (12) e dal fatto che una tavola (9) per supportare uno
o una pluralitd di pezzi da lavorare & a sua volta supportata in modo gi-

revole 1in detta incastellatura.

3. Dispositivo secondo le rivendicazioni 1 o 2, caratterizzato dal
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féttohche.nelle estremiti esterne delle rispettive seziqninnei bracpi_te;
:1escopici (13), s&no supportati rulli (16} che ‘insieme formano un percor%
:so per un carrello (17), sul quale i pezzi da lavorare sono direttamente
;o indirettamente supportati, per il loro trasferimento da una posizioneé
‘di immagazzinamento ad una posizione di lavorazione o viceversa.

4, Dispositivo .secondo la rivendicazione 3, caratterizzato dal fattb
che i1 carrello 17 & mobile lungo i1 percorso formato dai rulli (16) per
mezzo di cavi (18) che sono collegati al carrello e che sono manovrati !;
per mezzo &i motori idraulici (20, 22) mediante pulegge (19, 21.e 23).

5. Diépositivo secondo una qualsiasi delle rivendicazioni precedenti,
caratterizzato dal fatto che i bracci (13) estensibili, le1escopici, sono
azionati singolarmente e vengono estesi mediante fluido idraulico ma so{
no retratti, contrapponendo una_preséione idraulica bassa costante, per
mezzo di cavi (18), bloccando uno dei motori idraulici (20) e manovran-
do 1'altro motore idraulico (22) per 1'avvoigimento dei cavi (18).

6. Dispositivo secondo una qualsia;i delle rivendicazioni precedenti,
caratterizzato dal fatto che i mezzi di supporto (14) sono regolabili verti-
calmente pér mezzo di un comando adatto per abbassare i pezzi da Tavoraré
nella posizione di lavorazione e per sollevare i pezzi da lavorare dalla
posizione di lavorazione rispettivamente, e per i1 fatto che i bracci
telescopici estensibili (13) nelle loro estremitd interne sono imperniati
all'incastellatura (11).

PCT/SE 81/00396 - 29.12.1981
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il trasferimento di pézZiipésantT da lavorare da una poSiz{Oné di traspor-
to o immagazzThaménto ad almeno una pde;ibné di lavorazione o al contra-
rio. Secondo .1'invenzione questa & réan;zata medfante una coppia di brac-
ci (13)'ché sona ésténéibTTT'téiéscoﬁicaménté pér copriré con un ponte la
distanza fra Je dette poéisznT e mediante mezzi di supporto (14, 15) che,
nella posizione compiétéménté 0 pﬁ#zfaiménté aTiungata dei braéc? (13),
Tmpégnano e supportano 1 bracci in prossimita delle Toro estremitd esterne.
Seguono 2 tavole di*dfségnf:

La pvésénté & una traduzione compTéta e fedele del documento di

priorita estero al quale & aliegata. 1 '
"Af’ t‘%ﬂ °'
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