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Seznsm pouZitych znadek a symbold

F -~ gfla pistu /N/
Q - spot¥eba vzduchu /N 1/min/
S - plocha pistu /cm?/
n - potet zdvihd za minutu
r - polomér pistu /cm/
Fp -~ pfidrZnd sfla prisavek /N/
a - prim&r piisavky /mm/
@ AP - zm&na tlaku /MPa/
Fe - celkovd pridrind sila pisavek /N/
t - %as /s/
S -~ dréha /mm/




1.8voD

Hlavni sméry hospodérského a sacidlnfho rozvoje v GSSR
na léta 1985 - 1990,které schvdlil XVII sjezd KSC uklédaji
usilovat o sni’eni energetické néroénosti,adstraﬁovéni mo-
notonni préce,modernizaci provoal. |

V souvislosti s témito dkoly Jje treba vénovat mimoFddnou
pozormost pomocnym a obsluinym procesim,jejichZ pFevéZnou
Eést tvorf pii jakékoliv vyrobé problém baleni{ vyrobku.V sou-
¢asné dobé je tato &innost provddénsa veét3inou ruiné.,JelikoZ
se jednd o &asové nidroénou manipulaci v prasném prostiedd{
dochdz{i k brzkému unaveni a opotfebovdni lidské pracovni sily
a je velkd pravdépodobnost urazu p¥i préci.

Tyto problémy Jje moZno vyrefit mechanizaci a automatizaci
vyroby.Vyrazny pokrok v manipulaéni technice je spjat s roz-
vojem pouZitfi primyslovych robotl a manipulédtorld,jehoZ vys—
ledkem bude: i zvySeni produktivity préce a FeSeni nedostatku
pracovnich sil,

Pytlovédni mascw@ vyrdbénych sypkych substrdtd a navazujici
manipulace s nimi jsou vyznamnou souldsti obalové techniky
v Padé€ obord ndrodniho hospodéarstvi,Potfeba racionalizace
tohoto p¥epravniho baleni je patrnd na v3ech usecich jeho
uplatnénf - na cesté od vyrobee pytld aZ k pfijmu naplnénych
obalti.V posledni dob& je ji v&novéna pozornost v odborném
tisku a p¥i souvisejiefch akcich CSVTS,

Plynuly,bezporuchovy provoz-a’plny vykon x automatizovanych
egalizdtorl,programovatelnych paletizdtord a fixadniho zari-
zeni p¥i vytvédPeni kalibrovanych expediénich jednotek z na-
plnényeh pytld je podmin&n kvddrovym,rozmérové presné relenym
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plochym tvarem oballl bez piecnivajicich uzdvérd schopnych

bezpedného vrstven{ se vzédjemnou stiidavé orientovanou

vazbou figur ve vrstvdch.Jen expedidni jednotky vytvérené

z takovych pytld jsou dostatecné stabilni k loZeni a zaklé-

dani ve t¥ech vrstvach,.

Dokonaly kvédrovy tvar s neznatelnym uzévérem maji
oboustrannd Zestidhelnfkovymi dny uzav¥ené pytle opatiené
jednim rchovym samouzaviracim plnicim otvorem,zvené zkrédcené
ventilové pytle.Prévé poZadavky automatizace balicich a pa=—
letiza¥nich linek wyvolaly celosv&tové renezanci jiZ d¥ive
znémého ventilového baleni,Tento vyndlez amerického inZenyra
Batese z dvacdtych let wyuZival ptivodné piirozené vlastnosti
papiru k nezbytné evakuaci vzduchu z obelu b&hem plnénf
samouzaviracim otvorem,Uplatnil se nejprve pri pytlovéni
stativ a podobnyeh substritd ¥lenitosti blizké nule.Pozd&j3i
nové prinecipy plnicich strojd a jiné novodobé obalové hmoty
ve sténdch vicevrstevnych pytld umoZnily roz8i¥enf ventilo-
vého balenf do dal3fch obord pro ndplné ¢&lenitosti aZ 15ymm,

Snahy o zaveden{ ventilového zplsobu baleni u kaZdého
masové vyrdb&ného sypkého substrétu vychdzeji z technicko-
ekonomickych pFednostf,které tento zpisob vykazuje pri porov-
ndnf s pou¥ivédnim ostatnich typd pytld:

- Uplny kvédrovy tvar bez znatelného uzévéru umo¥nuje pii
poméru délky k 3i¥ce Féddové€ 1:2 bezpelného vrst&eni s vaze
bou - zv143tdé na palety i pri vytvdreni bezpaletovych
fixovanych jednotek.

~ nejni¥3{ dosaZitelnd potieba plochy obalové hmoty na jed-
notku balenf:o 6% men3{ neZ u uvazkovych pytld se Sesti-
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dhelnf{kovym dnem,o 4% men3{ neZ u stejnych strojn& zalfvanych
pytit,o 2% men3f ne¥ u pytld se zéhyby a s rovnym dnovym i
uzdvérkovym 3vem,To se promitd i do ndkladd na obaly,

- naplnéni,zvdZeni a uzavieni ventilového pytle Jje provedeno

jedinym spolelnym konem balilky,odpadd potieba a piisun

adjustadniho materidlu nebo pomiceke




1.1 Soulasny stav techniky

Predn{ sv&tové firmy,které se balenim cementu a materidld
podobného charakteru zabyvajl,automaty na nasazovéni pytld
na plnidky jiZ né&kolik let vyrébéji.Automaty na nasazovani
pytld lze d€lit na automety pro Fadové plni¥ky a pro plnidky
rotaéni.,Pritom né€které typy automatd lze pouiit s dpravami

na oba typy plnidek.,Dale je moZné rozliSovat jednotlivé druhy
automatd podle:

a/druhu *izent

b/pracovniho média /systému/
¢/druhu pohybu sutomatu
d/jingch aspektl.

ad a/

Z informaci,které jsem ziskal vim,%e existuje n&kolik
druhd rizeni:

l."Centrélnf rizeni" ¥{zené obvykle na drovni mikropoéitale,
ktery zpracovdvd informace s vétSinou bezkontaktnich &idel
a rozhoduje o pracovnim cyklu.Jedno rameno,které nasazuje
pytle obvykle obsluhuje dvé nebo vice hubic.,V podstaté
raemeno s pripravenym pytlem vyhledd valnou hubici.VyuZit{
tohoto systému je vhodné jen pro Fadové plnicky.

2 .,"Samostatnd pracujici dvojice-hubice-nasazovaci rameno ",
Jde o systém pouZitelny jek u Fadovyech,tek u rotainich
plnidek s tim,%e u rotainich plniek nasazovaci{ rameno vy-
kondvéd rotadni pohyb soulasn& s plnidkou.Rameno nasazovaciho
automatu zabezpeduje nasazovdni pytld pouze Jjedné hubice.
“Je Pi{zeno samostatnym elektronickym systémem a pracuje

nezdvisle na ostatnich,hubicich.
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ad b/
Z hlediska pracovniho média-systému lze rozli3it dva
zdkladni druhy automatd a to:
l.Automaty pracujiecf vyhradné s tlakem a podtlakem wzduchu.
Vedkerd manipulace s pytli probihd tak,%e chapadlo/ramenc/
mé gumové prisavky,které se prisaji na pytel a s pytlem je
mo¥né manipulovat,rovné%f oteviréni ventilu pytle zabezpedujf
gumové prisavky,
2.,Systémy,které pracujf s mechanickymi chapadly-jde v€t3inou
o elektromagnetické Pizeni presnd seffzenych pdkovych mecha-
. nismi,zardfek a ohmatdvadl,které uchopi pytel,oteviocu a
nasad{,
3.Existuj{ systemy,kde v&t3ina pohybd ramen je zaji3téna
elektromagneticky,t.jo%e ramena pékovych mechanismi jsou
ovléddna piimo elektromagnety.
ad c/
Z hlediska druhu pohybu automatu miZeme rozd&lit automaty
asi takto:
1.Staciondrnf-kde cely automat stoji,k nému je zabezpelen
' trvaly prisun prizdnych pytld a automat pytle jednotlivé
pripravi k nasazeni a nasadi.Tento systém je b&€Zny u Fado-
vych plnidek.
2 ,Rotatni-pou?ivd se prevéin& pro rotaéni plnilky.NejuZiva-

é n&j3{ zpisob je ten,kdy rameno nasazujici pytle rotuje spolu
s balidkou.V urditém vymezeném prostoru uchopi predem pii-
praveny pytel a v dald¥im sektoru jej nasadi na volnou hubici,.

ad 4/
Nasazovaci automaty lze také délit podle zpisobu, jaky
~vyZaduje prisun materigld t.J.pytli.VétS3ina automatd pracuje
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“se zdsobniky a to bud "prihradky" s urditym podtem pytld
nebo stohy.Zvladtni épﬁsob Je kontinuelnf p#isun pytld

k automatu z bubnu,kde je ¥ada pytld piPeloZena pres sebe a
smotdna pomoci vodici folie do velkého klubka.Z ného se
potom do automatu odvijfe.

Z prospektd a propagalnich materidld vime,Ze vyrobou
automg}%ﬁzzv?asazovéni se zabyvaji firmy:Haver Boecker/NSR/,
3védskd Svedala Armbra,Claudius Peters,Smidth,Webster Griffin,
Bel-Tyne,MVT,Bates,Ventomati a jiné,
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2.Rozbor soulasného stavu

2,1 C{1 diplomové préce
C{lem mé diplomové préce je ndvrh manipuldtoru k podévéni
s
a rozevreni ventilovych pytld k plnidkém,Zpisob FeSeni g/hle-

e

diska formy spolivd ve vytvoreni manipuldtoru.

a/vybdr vhodného manipulétoru,popifpadé€ jeho konstrukce

b/konstrukce dchopné hlavice

c/konstrukce zdsobniku

d/celkové vyreSeni otevirini pytld pied nasazenim

2,2 Struénd charakteristiké?;:popis technologického
pracovisté,

Technologickym pracovi3tém,které je predm&tem piedpoklé-
danych zm&n,je plnilka pytlie.Je to pracovi3té s neprfiznivymi
pracovnfmi podminkemi a to jak s hlediska naméhavé a jednot-
védrné préce,tak if% hlediska preasnosti.Jde o automatickou
linku na plndnf pytld sypkym materidlem.Pouzitfi p¥i balent
primyslovych hnojiv,cementu a dal3fch sypkych materidld.Pytle
jgbu zﬁpapiru,samdﬁzaviraciho typu-ventilové pytle /po naplnéni
‘ se pytel zevnit¥ uzavird pomoci tlaku materidlu na vnit¥ni

chlopnd/.Linka se skl4dé ze stroje,na kterém se plni pytle,
pédsového dopravniku,formovaciho a stPdsaciho zatizeni,paleti-
zadnfho zarfzenf.Celd linka je plné automatizovéna krom& prvni
operace,kterd spolf{vd v prisunu a nasazeni pytld na plnicit
hrdlo.P¥i soudasném stavu je nutnd pritomnost obsluhy po celou
dobu chodu linky.P¥i jakémkoliv zdrZeni se musi celd linka

zastavit,

12




Situaini nakres technologického praceviats

pred upraveu
] | ]

t | t

1.,Plnfel strej .

2.Plnfcf hrdla vdlcevitéhe tvaru na které se nasazuji pytle
. 3.Pésovy'dcpravnik,kterj zajistuje edsun pytld k dal3f{ eperaci

4.P1?acovn:( plesina na které pracevnici stejt

5.5tdl na ktery si pracevnici pripravuji pytle

6.Pytle na paletdich




‘243 PoZadavky zévodu

Pfi névrhu jsem vychdzel z poZadavku dspory pracovnfkd
potFebnych k obsluze stroje,z &ehoZ plyne jejich lep3{ vy-
uziti v pracovnim procesu.K spln&ni tkolu Je treba zajistit
tyto jednotlivé operace:
a/uchopeni pytle ze zésobnfku
b/pfenos pytld ze zdsobniku pred plnfcf hrdla
c/rozevieni pytld
d/nasazen{ pytld na plnieci hrdlo

UOkolem Je tedy zajistit pot¥ebny z4sobnfk,z kterého se
budou pytle odebirateDo zdsobniku je bude pFipravovat jeden
pracovaik.Manipuldtor si sém bude odebirat srovnané pytle,
zvedat je pred plnici hubici a nasazovat je.Ddle musf zajis-
tit rozevieni pytle.To znamend vytvorit v pytli pot¥ebny
otvor veéi31 neZ je primér plnici hubice.Po nasazeni dojde
k automatickému zapnutf plnidky,odvdZenf p¥isludné ddvky a
odsunu plnych pytlu.V3echny operace kromé€ piipravovdni pytld

do zdsobniku Jjsou automatické,
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3eKonstrukéni{ nivrh

3.1 Popis konstrukce manipulé&toru
Jde o manipuldtor pracujfcf vyhradnd s tlakem a podtlsakem
vzduchu s ohledem na moZnost p¥ipojeni k centrdlnfmu rozvodu
na pracovidti.
Manipuldtor se skl8d4 z t&chto tiPf ¥dsti:
leVertikdlni{ jednotka
2 Horizont4lnf jednotka
B.ﬁchopné hlavice.

l.,Vertikdln{ jednotka

Je vytvorena pneumatickym vdlcem fy Festo DC-50~TOOPPV-S1
a kluznym vedenfm.Pneumaticky vdlec zajistujfct vytaZeni pytle
ze zésobniku & pohyb manipuldtoru ve vertikélnim sméru je
védlec s tlumenim v obou krajnich polohdch.Védlec je pomoci
p¥irub spojen s vedenfm,V hornf &4sti je na pist vélce pri-

8roubovéna horizontdlni jednotka s \chopnou hlavici.

2 sHorizont4lnf jednotka

Podobn€ jako vertikdélni jednotka je tvo¥ena pneumatickym
védlcem fy Festo DC=-35-900PPV-S1l s pribéZnou pistnicf a tlume-
nim v obou krajnich polohdch s kluznym vedenim,Veden{ je priva-
Teno na réam.Vdlec je k rému pFipojen pomoci p¥{irub priSroubo-

vénim,

3.0chopnd hlavice
C4sti: a/dridk
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b/vodfef ty& s prufinou
c/rém drZfici pifsavky
d/prisavky
ad a/driék je vyroben z plechu svatenim
ad b/z hlediska krokovéni je p¥fsavkovd hlevice odpruZena,.
OdpruZeni je konstruk&n& Pedeno pomoef vélecové tla&né
pruZiny ESN 02 60 03.Je volena pruZina s maximdlnf sflou
po stlaééni 3,15 kg.Prufina se stladuje na vdlcovém Zepu
@ 20 mm,ktery je pohyblivy w kluznych loZiskéch z mate-
ridlu KV,Tato loZiska,jejich% vyrobcem je ZVL Dolni Kugin
. Jjsou semonosnd a newyZadujf Z&dnou uddrZbu.V hornf &&sti
tepu je zdvit s maticemi k seffzen! presné polohy savek.
ad e¢/rém je wytvoren pomoci plechu a U profilu svarenim.
ad d/wytvoreni podtlaku:
l.vyvévou

2.ejektorem

Vytvoreni podtlaku vyvdvou.

Na vytvoreni podtlaku se pouZivajil pistové nebo rotadni

' vyvévyl.V porovnéni s ejektorem je vyvéva Udinné€js8f a také je

nezévisld na p¥ivodu stladeného vzduchu.Nevyhodou u vicesavkové
hlaviece je,%e p¥i 8patném dosednuti nebo p¥i porude té€snosti
jedné prisavky nastdvd pokles podtlaku i v ostatnfch pFisavkéch,
Vytvoifeni podtlaku ejektorem,

Tento zplsob se up¥ednostnuje v pripadech,kde je k dispo-
sici rozvod stlaleného vzduchﬁ.v p¥ipadé&,Ze na hlavieci je osa-
zeno vice prisavek,miZe mit ka?dé vlastni ejektor.K vili sni-

w
Yenf{ hludnosti je na vystupu z ejektoru tlumié hluk@.Provedeni
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s ejektorem je komstruk®né velmi jednoduché a nevyZaduje
vnéj3{ hadice na p¥ivod média.Vlastni p¥isavka je vétSinou
vyménitelnd podle potfeby velikosti p¥idrZovaci s{ly.Urcitou
nevyhodou ejektoru je pomérn& velka spotieba glakového vzduchu.
Vzhledem k tomu,%e na pracovidti je rozvod stlalenéno vzduchu
a vzhledem k hmotnosti pytle,kdy nenf pot¥eba velkych pridri-
nych sil,jsem se rozhodl pro pouZiti ejektoru.

Vyrobcem prisavek Je VOKOV Predov.Jde o klasické prisavky
vyrédbéné z olejovzdorné gumy tvrdosti cca 55° ShA nebo
z elastomert.Primér pF¥isavek je TO mm a ejektor vytvdir{i podtlak
0,08 MPa.,Prisavky Jjsou prisroubovény k profilu U,

Schéma p¥{vodu vzduchu k pPrisavkém

Gp —— tlakovy vzduch /0,6 MPa/
B %: | ~————— rogvadél MFH - 2
[ - prisavka s ejektorem

—_  ———— tlumidé¢ hluku
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Obr.l:Kenstrukce ejektorevé prisavky

," . =
= \\i
_____ 4=
1

l.Télese

3.Sreubent
o 4.PryZevé keteule /maniety/

501‘“81{’ :-v

18




3.2 Ridfcf systém

Jeko rfdfcf systém jsem pouZil progremétor,ktery je vy-
robkem fy Martonair typ Bi-Selector M/660.Pouziti tohoto
systému md vyhodu v tom,%e je zna¥né jednoduchy,pracuje jen
s tlakovim vzduchem bez pouZiti elektronickych soulédsti.Je
mo%¥né naprogramovat 20 krokd.Systém obsahuje ru&ni ovlédéant
s odel{ténim jednotlivych krokl,takZe je moZno ruiné& prezkou-
Set kaZdy krok navlékacfho automatu zv143t.Pracuje pomoci
tlakovyeh senzori,Po zakryti senzoru dojdé k zvySeni tlaku a
pitestaveni rozvadd¥e,ktery zapoji prisludny vykonovy ¢len.
Ka¥dy krok je zajistdn jednim senzorem.Krokovacf okruh uvnit#
manipuldtoru a vykonové pPepinané vy¥stupy pracuji s tlakem
0,35 a% 0,55 MPa,¥f1dicf obvody vnit¥ni a vn&jsi,které jsou
pfepindny paraleln® s vykonovymi v¥stupy,pracuji s tlakem
0,08 a% 0,11 MPa.

Hmotnost systému je 0,9 kge
Pracuje pri teplotéch,S-SOOC.
Délka vedeni max.1l0 m.

PouZ?ité senzory M/19011 fy Martonair.
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Obr.2 :Schéma Zinnesti krekevacfhe *fdicfhe systému
K/660 firmy Martenair
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3.3 Konstrukce zdsobnfku
Krokovédni p¥i odebirénf pytld.

Pri odebirdni pytld ze zdsobniku se po odebrédni kaZdého
pytle zmen3uje tloudtka vrstvy.To vyZaduje zaji¥téné kroko-
véani.PouZivajl se v podstaté dva zdkladni prineipy:
1.Krokovéant zajié{uje-pohyblivj stil.

P¥i tomto zpﬁ;obu ge stil s paletou po kaZ¥dém odebrént
posune o tloustku pytle.Posun se prov4d{ pneumaticky,hydrau-
licky,pfipadné krokovymi motory.Vihodou tohoto zpisobu Je,ze
Je mo¥no pouZit jednodudsiho manipuldtoru e hlediska progra-
movéni,jelikoZ odebird pytle ze stdle stejného mista.Nevyhodou
Je nutnost pouZiti dald3fho zat¥izenf - krokovaciho stolu.

2 Krokovéni zaji%tuje PR nebo M,

Tento zplsob ée pouzivéd v pripad&,Ze v pohybovych mo¥nos-
tech manipuldtoru Jje schopnost polohovéni po malych ds%sich.
Chapadlo manipuldtoru je napojeno na snimal,ktery regiéguje
polohu stolu pytlh a dévd signél k zastaveni pohybu ramene
manipuldtoru.

Pro své YeSen! jsem pou?il systém pohyblivého stolu kom-
binovany s mechanickym krokovanim dchopné hlavice.

Po odebrédni kaZdého pytle pruZina manipuldtoru pritlal{
pPfisavky na stoh pytld.Toto odebiriani pomoci dchopné hlavice
Jje provédéno v celkové tlousStce 100 mm.Po odebréni stohu
pytld o této tloustce dojde k zvednuti stohu o vy3ku 100 mm
a dal8f{ pytle se dostanou do dosahu manipuldtoru.Tento systém
umo¥ni odebréni stohu o celkové vydce 400 mm.Rfzenf je pomoci
tlakovyeh senzori.K zastaveni se pouZivé koncovych poloh vélcd.

Stdl Jje vyroben z plechu svarenim a je veden v kluzném vedeni
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K pohonu stolu jsem pouZ?il dva p¥fmodaré pneumatické motory
o rizném zdvihu.Jsou pouZfity vdlece DC=50-200PPV-S1 a PC-50-
100PPV-S1 fy Festo.gde o dvojdinné vélee s prib&¥nou pistnict
8 oboustrannym sta&%elnym tlumenim koncové polohy.K pistu

vélce je stll priSroubovén pomoei p¥iruby,Nakldddni pytld
na stil provdd{ jeden pracovnik,

SCHEMA CINNOST! ZASOBNIKU

—_
i1
i !

11
11

h=100mm
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4.ngretic§é tdst

S1la pistd je polditdna pro tlak O,6MPa/mm? = 6KPa/cm2
pro primér 35 mm Je sila F=520 N

pro primér 50 mm je sila F=1060 N

Aby se zabriénilo nebezpedi vzpéru volime primér pistu:
pro vdlec o priméru 35 mm pist o priméru 20 mm

pro vdlec o praméru 50 mm pist o priméru 22 mm

3eSpotfeba_vzduchu ve vélcich
Q=2/Sen.p’/ /N1/min/
S = plocha pistu Jen’ /

1
polet zd&ﬁﬁ za minutu

n

p pro pridmér 35 mm = 0,066 N1l/cm zdvihu

pro primér 50 mm = 0,134 Nl/ecm zdvihu
Vdlec DC~35-300PPV-S1

s =N’ N3,5° = 38,48 cm®

p= 0,066,90 = 5,94 N1

Q = 2/38,48,4.5,94/ = 914 N1l/min
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Vdlec DC-50-TOOPPV-S1

s =Tr? =T5° = 78,54 cm®
p = 0,134.70 = 9,38 N1
Q =2/78,54.4.9,38/ = 2947 Nl/min

Vdlec DC-50-100PPV-S1

s =Tr? =75° = 78,54 cm®

p = 0,134.10 = 1,34 N1

¢

2/78’5400,501’34/ = 52’62 Nl/min

Vdlec: DC~-50-200PPV-S1

s =T r? =T'5% = 78,54 cm®

p = 0,134.20 = 2,68 N1

Q

2/78,54.0,5.2,68 = 105,24 Nl/min

Celkovd potfeba vzduchu pro vilce Je 4018,86 N1l/min

Délka tlumenf pro vilec o priméru 35 mm je 14 mm,pro vélec

o priméru 50 mm je 18 mm,
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4,2 Stanoveni pridrZné sily prisavek

Fp =X apS
ap = 0,08 MPa
d =70 mm
2 2
S = -CJ;CZ.G-“- = -.?IZZQ- = 3848 mm2

Fp =0aAap.S =JL. 0,08 . 3848 = 967 N
Fe

3Fp = 2901 N
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l.Prvn{ krok -

2 ,bruhy krok -

3.Tteti krok -

4.3 Navrh pracovniho eyklu

rameno manipuldtoru sjede nad piipraveny
zésobnik,p¥isavky dosednou na horni stranu
pytid,dojde k stlalenf pruZiny.Zastavent
védlce zajié{uje koncovy doraz.

po sjeti remene doraz zaclonf senzor,dojde

k zvySeni tlaku a prestaveni rozvad&le,ktery
zajisti pfivedeni podtlaku do savek a uchopeni
pytlie.

po kontrole uchyceni pytle je pfiveden vzduch
do vertikdlniho vélce,ramenc manipuldtoru
najede pied hubici a vy&kd signdlu od plnicky,
%e je plnic{ hubice volné

4,8tvrty krok -remeno se vysune pod prézdnou hubici

5.Paty krok -

rameno manipuldtoru se zvedd,p¥i tom hrans

pytle narazf na trn a dochdzi k otevreni pytld.

6.§esty krok - dochézi k vysunuti ramene a nasunuti pytld na

plnic{ hubici.

T.Sedmy krok - po kontrole pritomnosti pytld na plnicich

8.0smy krok -

hubicfch dochdzi k Jjejich pudtéhi

horizontdlni rameno manipuldtoru se zasune,



Vypotet manipulalntho Zasu,

¢islo operace ndzev operace tas/s/ dréha /mm/

1-2 rameno dold 3 700

2-3 as pro uchopeni 4 ——

3-4 rameno nahoru 3 610

4-5 remeno vysunout 3 750

5-6 rameno nahoru 2 90

6=7 rameno vysunout 2 150
. 7-8 das pudténi pytle 4 ———

8-9 ramena zasunout 4 900

celkovy &as 25
2-8 vakuum-podtlak 19
5asy a drdha pro vysunutf a zasunuti Jjsou uvaZoviény pro

odebirdni nejniZ3iho pytle.To znamend,?e vypoéitany &as Je

maximdlni manipulaéni Case
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Zévislest jednetlivych pehybl na lase je zachycgna

v rychlestnin diagramu
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Cyklegram znézernujic{ perad{ a délku jednetlivgch utkend

VERTIKAL. |VYSUN
RAMENC |7ASUN.
HORIZONT | YYSUN.
RAMENO |7 qun.
UCHOPENI
PUSTENI
PODTLAK

-1#
4+
—+

10 15 20 25
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Ndvrh pehybevéhe diagramu

KROKY 12 3 4 5 .6
. —— ot S
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Y 1
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4.4 Rizent parametri prend3ené energie

Pohyb pistd vélcl manipuldtoru je ¥*fzen dvoupolohovymi
é%@cestnymi rozvdd€cimi ventily.P¥estavovédnf rozvédécich
ventild je zajis3t&no pneumaticky.Rychlost pohybu motord je
Fizena v obou smyslech pohybu pomoci 3krtfcfch a Jednosmér-
nych ventild.UdrZenf konstantniho tlaku se provddi redukénim
ventilem zaPazenym v serii za zdrojem tlaku.Rfzent smyslu po-
hybu motoru je provedeno rozvadédi,*{zent poiohy zastaveni
motoru se provddi omezenim pohybu vystupniho &lenu mechanismu

. pevnymi dorazy.Vyfuk je vyveden do atmosféry,

SCHEMA PRIVODU VZDUCHU K MANIPULATORU

N — N —

v 19 o 49

A><::3 - v‘>§::§
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Pneumatické védlce zdsobniku jsou také rizeny dvoupoloho-
vymi &tyPfecestnymi rozvédd&€cimi ventily.Pfivedeni vzduchu do
pracovnich vdlel Je Pizeno pneumatickym senzorem,ktery je
p¥i plném zdsobniku zaclonén.Po odebréani prisludné vrstvy
pytld dojde k odkrytf senzoru a prestaveni rozvad&le,Rozva-
déde ?*1d{ jednotlivé polohy zastaveni motoru,které jsou de-

finovédny zdvihy Jjednotlivych pfistd motoru.

SCHEMA PRIVODU VZDUCHU K ZASOBNIKU

N T N
s X[} [ ) | X
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5elévér

Ukolem mé diplomové préce bylo wytvofeni manipulstoru pro
nasazovéni pytld na Padové plni¥ky pro n.p.Spolana Neratovice.
Tento manipuldtor mé zajistit udreni pytle v zdsobniku,vyta-
Zeni,rozevlen{ a nasazenf na plnici hrdlo.Manipuldtor se po
nasazeni vrédtf zpé&t pro dal3f pytle.,Mezi tim véhy wypustf
dévku do pytle a hrdlo pytel uvolni.Manipuldtor %eké na odsu-
nutf pytle dopravnikem a pak nasadf dal3f pytel na hrdlo.Hrdlo
Je vybavené automatikou pro spojeni koncovych funkc{ menipulé-
toru s vyprazdﬁovacimi obvody plnicky.

S manipulédtorem v jeho koncové poloze spolupracuje samo-
statné automatizovand skupina - poddvaci{ stdl se zdésobou pytld.
Je vybaveny automatickym zvedédnim podle odb&ru pytll,aby mani-
puldtor mohl pracovat z konstentni vy8ky 2 s minimdlnim zdvihem,

Navlékaci automat Jje vybaven plné pneumeatickym F{zenim
8 pevnym progremem,tvofenym pneumatickym programétorem se
zp€tnou vazbou,kterd je zavedena po kontrole kaZdého hrotu.
Podle povahy operace je zpétnéd vazba vedena od jediného nebo
vice €idel - pneumatickych senzori bud pfimo nebo pres logické
Elenye. |

Uchycovéni pytld je provedeno piisavkamil.K vyvozeni podtlaku
je pouZito ejektord pro kaZdou piisavku zvléé?.Rozvod podtlaku
do prfsavek provddi manipuldtor sém jednoduchym autonomnim
obvodem,sestavenym pfimo na kaZdém manipuldtoru.Zapnuti Je
provedeno pneumatickym dotykovym senzorem,ktery kontraluje
usazeni pytle.Prevzet{ pytle prisavkou je kontrolovéno membrai-

novym indikdtorem podtleku,ve kterém je p?ri plném zdvihu 2za-
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clonén pneumaticky senzor.DosaZeni obou podminek je zavedeno
na vstup programétoru.Odpojeni od prisavek provédf vystup pro-
gramétoru.

Ve vytvoreném funkinim usporaddni se ukazuji nékteré za-
sadni poZadavky a nedostatky:
~-P¥{savnd plocha pytld& musi byt rovnéd,nezvrésnénd,aby ani pii
velmi elastickych pifisavkdch nevznikaly 3térbiny s udnikem
podtlakue.

-Materidl pytld musi mit pFisludnou tuhost,aby plsobenim pi{-
savek nedo8lo k zvrédsn&ni a tim k unikéni podtlaku,.

-Vz4djemnd pfilnavost nebo vzdjemné slepeni pytld znemoiﬁuje
jejich oddélovani ze zdasobniku,. |

-U%itf{ uchycovdni pytle jen_plisavkami se jevi jako vykonové
omezujicieZrychlenf pohybd u daného uspoiddéni nevede k dosaZeni
kratd3iho eyklu automatu neZ 11 sekund.

Plynuléd a bezporuchovéd funkce nasazovaciho manipulédtoru
je moZné jen za predpokladu dodédvek pytld nedeformovanych
expedici.Jinak bude nutno pytle pred naplnénim zésobniku mani-
puldtoru tridit.

Dané Fe3eni nasazovaciho manipulétoru uSet¥{ na daném pra-
covidti jednu pracovnf silu a uleh&{ préeci obsluze,Ta nebude
ji%Z muset pracovat v zdvislosti na rychlosti plné€nf jednotlivych
pytli.Obsluha manipuldtoru bude spolivat pouze v narovnéni
pytld do zésobniku.

Pro paletiza&ni linku v n.p.Spolana Neratovice bude potreba
dvou nasazovacich automati.Tyto manipuldtory mohou byt inves-
t1i&n& nékledndjsi ne? vlastni balief stroj a z4vislé na nékupu

jednotlivych prvkd v zahranili.
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