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ObsluZny robot, na rozvoz stravy, jeji servirovani a nasledny
svoz pouZitého nadobi tvofeny strojovou skiini (1), k jejiz
spodni strané je pFipevnén podvozek (2), pfi¢emz k horni &asti
strojové skiin& (1) jsou pfipevnény na kazdém jejim boku
jeden, tedy celkem dva zrcadlové postavené, vzijemné
synchronizované, paternosterové vytahy (3), kdy na kazdém z
téchto paternosterovych vytahi (3} jsou ve vodorovné poloze
v loZiscich uchyceny dva ryhované vélee (4), jeden v horni a
druhy v dalni &asti paternosterového vytahu (3), ples tyto dva
rvhované viice (4) je upnut oboustranny pas (3), ktery je
zevnitf opatfen unaSecimi ozuby (6) a soutasné je zvenéi,
pfiblizn& na &tykiceti procentech své délky opatfen nosnymi
ozuby (7). pfi¢emz na dovnitf otofené, protilehlé, nosné ozuby
(7) paternosterovych vytahi (3) jsou ve vodorovné poloze
volné uloZeny jidelni podnosy (8), souasné je ke strojové
skfini (1) zezadu pripevnéno manipulagni madlo (9), opatfené
potitatovou jednotkou (10), kterd se sklada z klavesnice,
displeje a prihledné ochranné membrany, ptéem? k pfedni
sténé strojové skiing (1) je pFipevnén nejméné jeden
manipulatorovy sloup (11), na jehoZ homim konci je
pFipevnéno manipuldtorové rameno (12), na jehoZ volném
konci je pFipevnén tichopny systém (13).
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Obsluiny robot

Oblast techniky

Vynilez se tykd obsluzného robota na rozvoz stravy, jeji servirovdni a nisledny
odvoz pouzitého nadobi.

Dosavadni stav techniky

Dosud jsou znamy priimyslové roboty jinych konstrukei a jiného pracovniho
zamereni.

Podstata vvnidlezu

Uvedené nedostatky do znacné miry odstranuje obsluzny robot, jchoz podstata
spociva v tom, Ze je tvofen strojovou skiini, k jejiZz spodni strané je piipevnén
podvozek, pricemz k horni ¢dsti strojové skiing jsou pfipevnény na kazdém jejim
boku jeden, tedy celkem dva zrcadlové postavené, vzijemné synchronizované,
piternosterove vytahy, kdy na kazdém z téchto pdternosterovych vytaht jsou ve
vodorovné poloze v loZiscich uchyceny dva ryhované villee, jeden v horni a druhy
v dolni ¢asti pdternosterového vytahu, pes tyto dva ryhované vilce je nupnut
oboustranny pds. ktery je zevnitf opatien undSecimi ozuby a soucasaé je zvenét,
piiblizné na Ctyficeti procentech své délky opatfen nosnymi ozuby, piicem? na
dovnitt ototené,protilehlé, nosné ozuby pdternosterovych vytahii jsou ve vodorovné
poloze volne uloZeny jidelni podnosy, sou¢asné je ke strojové skiini zezadu
pripevncno manipulaéni madlo, opatfené poéitadovou jednotkou, kierd se sklidi

2 kldvesnice, displeje a priihledné ochranné membriny, piidemsz k prednf sténé
strojove skiing je pfipevnén nejméné jeden manipuldtorovy sloup, na Jehoz hornim
konei je pripevnéno manipulitorové rameno, na jehoZ volném konci Je ptipevnén
tchopny systém.

Pichled obrizkii na vvkresech

Vynilez bude blize osvétlen pomoci vykresi, na kterych znizoriuje obr.1 obsluzny
robot s jednim manipulitorovym sloupem, jednim manipulitorovym ramenem

@ jednim dehytnym systémem, obr.2 obsiuzny robot s dvéma manipulitorovymi
sloupy, dvéma manipuldtorovymi rameny a dvéma tchytnymi systémy.

Priklady provedeni vynidiezu

Zarizeni podle obr. | sestdvd ze strojové skiing 1, k IeliZ spodni strang je piipevnén
podvozek 2, pticemZ k horni &dsti strojové skiine 1 jsou pripevnény nua kazdém
jejim boku jeden. tedy celkem dva zreadiove postavend, vedjemné synchronizované,
palernosterové vytahy 3. kdy na kazdém z téchto paternosterovych vytahi 3 jsou ve
vodorovné poloze v loZiscich uchyceny dva ryhované vilce 4, Jeden v horni a druhy
v dolni ¢dsti piternosterového vytahu 3, pies tyto dva ryhované vilee 4 je nupnut
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oboustranny pds 3, ktery je zevnitf opatfen undlecimi ozuby 6 a soucusné Jje zvenci,
pribliZn¢ na Ciyficeti procentech své délky opatfen nosnymi ozuby 7, pricemz na
dovnitt otocené,protilehlé, nosné ozuby 7 piternosterovych vytahi 3 jsou ve
vodorovné poloze volné uloZeny jidelni podnosy 8, souc¢asné je ke strojové skini |
szezadu pripevacno manipulacni madlo 9, opatiené pocitacovou jednotkou 10, kterd
se skliddii z kldvesnice, displeje a prithledné ochranné membriany, piicemz k piedni
steneé strojove skring 1 je pipevnén jeden manipuldtorovy stoup 11, na jehoz
hornim konci je pipevnéno manipulitorové rameno 12, na jeho? volném konci je
piipevneén achopny systéml3.

Zarizeni podle obr. 2 sestidvi ze strojové skifné 1, k jejiZ spodni strané je piipevnén
podvozek 2. pricemZ k hornf &isti strojové skiing | jsou pfipevnény na kazdém
Jerim boku jeden. tedy celkem dva zreadlove postavend, vzdjemng synchronizovang,
paternosterové vytahy 3, kdy na kazdém z téchto piternosterovych vytahtl 3 jsou ve
vodorovné poloze v loZiscich uchyceny dva ryhované vilee 4, jeden v horni a druhy
v dolni &isti piaternosterového vytahu 3, pies tyto dva ryhované vilee 4 je nupnut
oboustranny pds 5, ktery je zevniti opatfen uniSecimi ozuby 6 a soucusné Je zvendi,
pribliZng na Ctyticeti procentech své délky opatien nosnymi ozuby 7, pfiéemz na
dovniti otocené,protilehlé, nosné ozuby 7 piternosterovych vytaht 3 jsou ve
vodorovné poloze volng uloZeny jidelni podnosy 8, soucasné je ke strojové skiini 1
zezadu pripevnéno manipulaéni madlo9, opatiené poéitaéovou jednotkou 10, kterd
se skladi z kldvesnice, displeje a prihledné ochranné membriny. pfi¢emsz k predni
stené strojove skiing I jsou pripevnény dva manipulitorové sloupy L1, kdy na
hornim konct kazdého z nich je pfipevnéno manipuldtorové rameno 12, na jehoz
voiném koncti je pfipevnén tichopny systém| 3.

Priumyslovid vyuzitelnost

Zarizeni podle vyndlezu lze vyuzit viude tam, kde dochizi k rozvozu stravy, jejimu
servirovani a ndslednému svozu pouzitého nidobi.
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NAROKY NA OCHRANU

I Obsluznyrobot, vyznaéujici se tim,7%ejcvofen strojovou
sKEinT (1), k jejiz spodni strané je pfipevnén podvozek (2), piicemi k horni Gisti
strojove skiin¢ (1) jsou pripevnény na kazdém jejim boku jeden. tedy celkem dva
zrcadlove postavend. vzdjemné synchronizované, piternosterové vytahy (3), kdy na
kazdém z 1&chto piternosterovych vytahit (3) jsou ve vodorovné poloze v loziscich
uchyceny dva ryhované vilce (4), jeden v horni a druhy v dolnf st
piternosierového vytahu (3), pies tyto dva ryhované viice (4) je nupnut
oboustranny pis (5), ktery je zevnitf opatfen undSecimi ozuby (6) a soucasné je
zvenci, pitblizné na Ctyficeti procentech své délky opatfen nosnymi ozuby (7),
picemz na dovnith otocené,protilehié, nosné ozuby (7) pdternosterovych

vytahti (3) jsou ve vodorovné poloze volné uloZeny jidelni podnosy (R), soucasng je
ke strojové skiini (1) zezadu ptipevnéno manipulacni madlo (9), opatiené
pocitacovou jednotkou (10), kterd se sklidd z kldvesnice, displeje a prihledné
ochranné membriny, pficem? k ptednf stén¢ strojové skiiné (1) je pfipevnén
nejméne jeden manipuldtorovy sloup (1), na jehoz hornim konei je piipevnéno
manipulitorové rameno (12), na jehoZ volném konci je pripevnén tchopny

systém (13).
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