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(57) Referatas:

I8radimas skirtas stiklo pramonei.

ISradimo panaudojimas padidina perkrovimo patikimuma,

|renginys kineskopy kdgiy perkrovimui nuo atkaitinimo krosnies transporterio ant tarpiniy stovy turi pritvirtintg
ant kolony kreipian¢iajg su judanciu vezimeliu, kuriame jrengta judanti asine kryptimi kolona. Ant Sios kolonos
jrengta mechaniné ranka su Znypliniu griebtuvu, kuri iSpildyta kaip islendanti horizontali sija su vezimeliu ant galo,
judantiu kryptimi, statmena sijos judéjimui, isilgai pneumocilindro koto. Ant koto galo jrengta atrama, fiksuojanti
vezimélj tam tikroje padétyje kiigio sugriebimo momentu. Naudojama bekontaktiniy davikliy liniuote, valdan¢iy
[rengimo judéjima.

Didesnis kigiy perkrovimo patikimumas uZtikrinamas mechaninés rankos su Znypliniu griebtuvu atliekamais
paieskos judesiais kagio buvimo vietoje.
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SiGlomas i3radimas skirtas stiklo pramonei, dalinai
kineskopy gamybai ir gali bti naudojamas kineskopy
kigiy perkélimui nuo atkaitinimo krosnies transporterio

ant kagiy kakliuky nupjovimo karuselinio automato.

Kineskopy kigiy atkaitinimas atliekamas specialioje
krosnyje. Kagiai iSdeéstomi ant nuolat judanéio
atkaitinimo krosnies transporterio, kuri sudaro
metalinio tinklo juosta. Priklausomai nuo uZkrovimo
bido, kigiai ant atkaitinimo krosnies transporterio
juostos gali biti i3déstomi tvarkingomis eilémis (4
arba 6 eilés), galimas taip pat laisvas, chaotidkas
kiagiy i3déstymas. Ant juostos kidgiai sukraunami
kakliukais i wvirdy. Po atkaitinimo kidgiy kakliukai

nupjaunami ant specialaus automato.

Kineskopy kiagiy perkrovime nuo atkaitinimo krosnies
transporterio juostos ant karuselinio kakliuky
nupjovimo automato automatizavimas susietas su kai
kuriais sunkumais. Sie sunkumai pasireidkia tuo, kad
kdgiai, judeédami ant transporterio juostos,
neiSvengiamai persislenka atZvilgiu pirminés padéties,
nes persislinkinéja pati juosta skersine kryptimi.
Perkrovimas Zinomais pozicinio tipo pramoniniais
robotais-manipuliatoriais 3iuo atveju yra neefektyvus,
nes paémimo momentu reikalauja tikslaus kigio fiksavimo
ant tranporterio juostos. Persislinkus kidgiui neuZtik-
rinamas Jjo patikimas paémimas, atsiranda iskilimai,
nuolauZos, sumaZéja iS%eiga. Zinomy pramoniniy roboty
apripinimas sudétingomis ir brangiomis techninés regos

sistemomis yra ekonomi3kai netikslingas.

Zinomas stiklo detaliy krautuvas ( TSRS a.l. Nr.
695976), turintis mechanine rankg su i3lendané&iu
vakuuminiu griebtuvu. Mechaniné ranka dvipusio

pneumocilindro déka turi vertikaly slenkamg-griZtamg
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judesi ir horizontalioje plok3tumoje posikj, kurio

kampas reguliuojamas.

3io krautuvo panaudojimas kiagiy perkrovimui nuo atkaitinimo
krosnies transporterio juostos dél anks€iau paminety
prieZas&iy yra neefektyvus. Krautuvo mechaniné ranka
gali pasisukti apie vertikaliag a3j tik fiksuotu kampu,
pavyzdZiui 180°, o tai reiskia, kad patikimas kigio
sugriebimas galimas tik grieZtai apibréZitame viename
atkaitinimo krosnies transporterio juostos ta3ke. 3i
salyga praktiZkai negali bati iSpildoma del skersinio

juostos persislinkimo.

I$ Zinomy sprendimy labiausiai artimas sitGlomam yra
perkrovimo jrenginys - portalinis pramoninis robotas
MTE-62M, pagamintas firmoje "MEV", Vengrija, 1984.

8is irenginys susideda 13 veZimelio, irengto ant
kreipian&iyjy ir galin&io judéti horizontalia kryptimi,
kolonos, irengtos ant veZimélio ir galin&ios judeti
vertikalia kryptimi, mechaninés rankos su vakuuminiu
griebtuvu, irengtos ant kolonos galo ir galincdios

suktis horizontalioje plokitumoje apie kolonos asi.

Tadiau Sis irenginys taip pat neuZtikrina patikimo
kineskopy kiagiy perkrovimo, nes neturi adaptacines
sistemos. Mechaniné ranka su vakuuminiu girebtuvu gali
atlikti tik diskretinius pozicinius judesius ir negali
atlikti paie3kos. Tokiu bidu, nukrypus kdgiui nuo
grieZtai uZduotos padéties ant atkaitinimo krosnies
transporterio juostos, 3is irenginys negales tiksliai
sugriebti ir perkrauti kigio, kas sukels daugkartinius

kigiu iskilimus ir dGZius, sumaZés iSeiga.

SiGlomo i%radimo tikslas yra padidinti kineskopy kugiy

perkélimo patikimumg.
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8is tikslas pasiekiamas, kai irenginys kineskopy kigiy
perkrovimui nuo atkaitinimo krosnies transporterio,
turintis pritvirtinta ant kolony kreipian&igjg su
judandiu veZiméliu, o ant veZimélio irengta vertikali
kolona su galimybe judeéeti slenkamuoju-griZtamuoju
judesiu, suri3ta su atitinkama pavara ir ant kurios
vieno galo jrengta mechaniné ranka su griebtuwvuy,
aprﬁpihamas ant kolonos irengta atrama, laikand&ia
horizontalia sija, kurios vienas galas sujungtas su
pneumocilindru, o ant kito galo statmenai i3ilginei
sijos a3iai irengtas veZimélis su galimybe judéti
slenkamuoju-grijZtamuoju judesiu, turintis Znyplinij,
griebtuvg ir laisvai judantis ant pneumocilindro koto,
kuris pritvirtintas prie sijos ir ant kurio koto galo
pritvirtinta atrama, fiksuojantij veZimeli. Horizontalios
i8lendandios sijos, galin&ios judéti aSine kryptimi
atZvilgiu ne$andios atramos, kietai sujungtos su
portalinio roboto kolona, jrengimas leid%ia uZtikrinti
mechaninés rankos su Znypliniu griebtuvu judesio
reguliavimg pagal a3j "X", t.y. atkaitinimo krosnies
transporterio judéjimo kryptimi, o ijrengimas ant laisvo
sijos galo veZimélio, galindio judéti slenkamuoju -
griZtamuoju judesiu statmenai sijos aSies atZvilgiu,
leidZia tolygiai ir belaipsniskai reguliuoti mechaninés
rankos su griebtuvu pagal a3i "Y', t.y. kryptimi
statmena atkaitinimo krosnies transporterio judesiui.
Tuo paiu sudaroma galimybé atlikti paieZkos judesius
orientacinéje kfigio buvimo zonoje, nustatomoje bet
kokiy Zinomy priemoniy pagalba, pavyzdZiui, bekontak-
tiniais davikliais. Sito pasekoje, "plaukiojantis"
veZimélio Jjudesys, gaunamas déka laisvo veZimélio
tvirtinimo ant pneumocilindro koto, poroje su Znypliniu
griebtuvu, sujungtu su veZiméliu, leidZia sugriebti
kdgi, netgi tada, kai jo aS3is nesutampa su griebtuvo
simetrijos asimi, kas biity neimanoma esant vakuuminiam
griebtuvui. Ant pneumocilindro koto galo esanti atrama

leidZia uZfiksuoti veZiméli nuo "plaukiojandiy" judesiy
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po kigio sugriebimo. Tokiu bidu, naujy skiriamyjy
poZymiy visuma leidZia pasiekti naujaq teigiamg efektsy,
t.y. padidinti perkrovimo patikimumg. SiGlomo techninio
sprendimo palyginimas su Zinomais sprendimais, paimtais
kaip analogais, leido nustatyti jo atitikima naujumo
kriterijui.

Fig. 1 schemati3kai pavaizduotas bendras kigiy per-
krovime nuo atkaitinimo krosnies transpor-
terio irenginio vaizdas, be to parodytas
perkrovimo variantas su dviem indenti3kais
jtaisais, i3déestytais ant vienos Dbendros

kreipiandiosios;

Fig. 2 parodytas pirmo paveikslo vaizdas A,
vaizduojantis mechaninés rankos su Znypliniu
griebtuvu vaizda kigio paémimo momentu,

davikliy liniuote ir tarpini stovy;

Fig. 3 detalizuotas mechaninés rankos vaizdas

padidintu masteliu;

Fig. 4 antro paveikslo vaizdas B, vaizduojantis

mechaninés rankos frontalini vaizdgy;

Fig. 5 pjavis CcC-C (pagal Fig.3) vaizduojantis

¥nyplini, griebtuva su pavaros mechanizmu;

Fig. 6 vaizdas D, vaizduojantis Znyplini griebtuva
i§ apacios su kigio padeties daviklio

mechanizmu;

Fig. 7 pjivis E-E, vaizduojantis horizontalig judamag

sija su jos stabdymo mechanizmu.

Sidlomo kiagiy perkrovimo nuo atkaitinimo krosnies

transporterio jrenginio konstrukcija primena portalinj
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robota, turinti wveZiméli 1, galinti 3judéti horizon-
taliomis kreipiandiosiomis 2, jtvirtintomis nejudamuose
stovuose 3 statmenai atkaitinimo krosnies 5 trans-

porterio 4 a3iai (Fig. 1).

VeZimelis 1 sujungtas su jo linijinio perstimimo
pavara. VeZimélyje sumontuota vertikali kolona 6,
galinti judéti vertikaliai nuo atitinkamos pavaros.
Apatiniame kolonos 6 gale jtvirtintas kron3teinas 7,
ant kurio sumontuota atrama 8 (Fig. 3). Pastaroji
atrama tarnauja kaip kreipian&¢ioji horizontaliai
Judamai sijai 9. Vienas sijos 9 galas sujungtas su
pneumocilindru 10, sumontuotu lygiagre&iai sijai 9 ir
skirtu Jjos horizontaliam perstimimui kreipiandiojoje
atramoje 8. Kitame sijos 9 gale yra kreipiandioji 11,
ant kurios yra veZimeélis 12, sujungtas su
pneumocilindro 14 kotu 13, kuris igalina veZimeéli 12
judéti kryptimi, statmena i3ilginei sijos 9 aZiai (Fig. 4).
VeZimélis 12 ant kreipiandiosios 11 juda ritinéliais 185,
sujungtais su veZiméliy aSimis 16 ir guoliais 17. Koto
13 gale itvirtinta poverZlé 18, ribojanti veZimeélio
eiga i vieng puse. I kita puse veZimélio 12 eiga "X"
apribojama atramomis 19, jtvirtintomis ant kreipian-
Ciosios 11. Apatiniame veZimélio 12 gale jtvirtintas
kronSteinas 20 (Fig. 3 ir 5) ant kurio tvirtinamas
Znyplinis griebtuvas. Znyplini griebtuvag sudaro svirtys
21, dvipetés svirtys 22, a3iy 23 pagalba jitvirtintos
SarnyriSkai kron3teine 20 ir traukémis 24 sujungtos su
svirtimi 25, kuris yra statmenas Znyplinio griebtuvo
simetrijos a3iai (Fig. 5). Be svir&iy prie kron&iteino
20 dar yra pritvirtintas pneumocilindras 26, kuriame
stumoklis 27 su riebok3liu 28 sujungtas su strypu 29,
ant kurio uZmauta spyruoklé 30. Apatinéje krondteino 20
dalyje yra jvoré 31, spyruoklé 32 ir pir3tas 33, kurio
galvute yra tarp spaudZiand&iy svir&iy 21 ir ja veikia
imamo kigio cilindras 34, o kitame pirito 33 gale
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jtvirtintas kum3telis 35 kontaktuoja su daviklio 37
ritinéliu 36.

Sijos 9 fiksavimui tam tikroje padétyje numatytas
stabdymo mechanizmas (Fig. 7) sudarytas i3 korpuso 38,
kuriame 3oninémis plok3telémis 39 jtvirtintos membranos
40, kontaktuojandios su stimokliais 41. Prie stimokliy
pritvirtintos frikcineés ploksteles 42, kurios

suspaudZia sijos 9 8oninius pavir3ius.

Perkrovimo zonoje ant stovy 43 statmenai atkaitinimo
krosnies transporterio 4 judesiui sumontuota liniuoté
44 su bekontaktiniais davikliais (Fig. 1 ir 2).
Kiekvienas daviklis sudarytas i3 vertikaliai SarnyriZkai
pakabintos véliavélés 45, tvirtai sujungtos su plok3tele

46, kuri ieina i savo bekontaktinio daviklio 47 plyS3i.

Davikliy skaidius ant liniuotés 44 nustatomas pagal

formule:
L
n=_——-—
14
kur, n - davikliy kiekis ant liniuotés 44
L. - atkaitinimo krosnies transporterio juostos

plotis

!/ - maksimali veZimélio 12 eiga

Kigiy perkrovimas nuo atkaitinimo krosnies 5 trans-
porterio 4 vykdomas ant nejudamy stovy 48 su
parabolinémis galvutémis 49, atkartojan&iomis kigio 34
vidini pavir3iy. Toliau kigiy perkrovimas nuo nejudamy
stovy 48 ant karuselinio kakliuky nupjovimo automato 50
vykdymas Zinomos konstrukcijos robotu-manipuliatoriumi

51 su dviem vakuuminiais griebtuvais 52 (Fig. 1).
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Kad padidinti perkrovimo na3uma, kuris turi atitikti
atkaitinimo krosnies 5 na3umg, ant tos padios
kreipiandiosios 2 sumontuotas antras robotas 53 (Fig.
1) ir kiekvienas robotas aptarnauja savo transporterio
4 puse ir sujungtas su savo davikliy liniuotés 44 puse.
Tokiu atveju kiekvienam robotui tenka n/2 davikliy ir
kiekvieno daviklio aptarnavimo zona neturi virsyti

atstumo "' .
Kigiy perkrovimo jrenginys dirba sekan&iu buadu.

Kigiai 34 i3déstyti ant transporterio (4) juostos
eilémis arba chaoti%kai, nepertraukiamai juda i3
atkaitinimo krosnies 5. Kada koks nors kiigis patenka po
davikliy liniuote 44, tada kigio kakliuko virsutine
dalis uZkliGna wuZ véliavélés 45 ir atlenkia ja.
Sujungta su véliavéle 45 ©plok3telé 46 ieina b1
bekontaktinio daviklio 47 ply3i ir daviklis sudirba.
Valdymo signalas perduodamas i vienag i3 irenginiy,
aptarnaujan&iy atitinkamg transporterio 4 juostos puse.
VeZimélis 1 juda kreipian&iaja 2 iki pozicijos,
atitinkané&ios kigio 34 buvimo vietsa, kolona 6
nusileidZia Zemyn, duodamas signalas dirbti cilindrui
10, kuris perstumia sija 9 kartu su Znypliniu griebtuvu
prie8ais judanti ant transporterio 4 kiigi 34. Tuo padiu
metu pneumocilindro 14 kotas 13 i3lenda ir poverzlé 18
atlaisvina veZiméli 12, kuris gali laisvai judéti ant
kreipian¢iyjy 11 intervale "#' kryptimi; statmena sijos
9 judéjimo keliui.

Znyplinio griebtuvo svirtys 21 pradiniu momentu,
veikiant spyruoklei 29, praskéstos ir atstumas tarp
sviréiy 21 galy turi bati ne maZiau 2L, kad kigio
kakliukas 34 pradiniu paie3kos momentu visada bity tarp
svir&iy 21. Jeigu kigio 34 aSis nesutampa su Znyplinio

griebtuvo simetrijos asimi, tai kidgio kakliukas
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susilie&ia su viena i3 svir&iy 21. Tada atsiranda
stumiamoji jéga, nukreipta statmenai simetrijos a3iai.
8i jéga nuo svirties 21 persiduoda veZiméliui 12, kuris

juda ant kreipiandiosios 11.

Tokiu biudu, judant Znypliniam griebtuvui prie3ais kigi
34 jvyksta svir&iy 21 orientacija kigio 34 atZvilgiu.

Kada kiigio 34 pavirdius susilied¢ia su pir3to 33
galvute, spyruoklé 32 suspaudZiama ir per kum3telj 35
suveikia daviklis 37, kuris duoda signala veikti
pneumocilindrui 26, stamoklio 27 su riebok3liu 28
judesys perduodamas svir&iai 25, traukéms 24 ir
dvipetéms svirtims 22, kurios pasisukdamos apie a3is

23, suspaudZia svirtis 21 prie kigio 34 kakliuko.

Tuo pa&iu metu, suveikus davikliui 37, paduodamas
suspaustas oras i sijos 9 stabdymo mechanizmg.
Suspausto oro jéga per membranas 40 persiduoda
stimokliams 41 ir frikcinés plok3telés 42 suspaudZia

sijg 9.

Po to mechaniné ranka su kigiu 34 pakyla auk3tyn,
pneumocilindro 14 kotas 13 su poverile 18 prispaudZia

veZimeli 12 prie atramy 19.

Toliau stabdymo mechanizmas atlaisvina sija 9,
pneumocilindras 10 ja perstumia i pradine padeti ir
robotas atlieka kGgio perveZimg ant stovo 48
parabolinés galvutés 49, padéjes kigi robotas griZta j

pradine padéti ir darbo ciklas uZsibaigia.

Analogis$kai perkraunama gavus signala nuo bet kurio
daviklio 47.

Jeigu, vykdant programa, svirtys 21, judédamos prie3

kigi 34 nepasiekia jo, nes baigiasi pneumocilindro 10
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eiga, tai kiigis pats patenka tarp svir&iy 21 ir atlieka

Znyplinio griebtuvo orientacijg kiGgio 34 atZvilgiu.

Tokiu biGdu sitGlomas ijrenginys igalina uZtikrinti
patikimg kigiy perkrovimg nuo atkaitinimo krosnies

transporterio.
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ISRADIMO APIBREZTIS

Irenginys kineskopy kigiams perkrauti nuo atkaitinimo
krosnies transporterio, turintis pritvirtintag ant
kolony kreipian&igjag su judandiu veZiméliu, ant
veZimélio jrengta kolona, galin&ig judéti slenkamuoju-
griZtamuoju judesiu, suristu su atitinkama pavara, ir
irengta ant kolonos mechanine ranka su griebtuvu, b e -
siskiriantis tuo, kad jis turi ant kolonos
irengtg atrama, laikand¢ia horizontaliag sijg, kurios
vienas galas sujungtas su jg stumdan¢iu pneumocilindru,
o ant kito galo statmenai i3ilginei sijos a3iai
irengtas veZimeélis, galintis judeti slenkamuoju-
griZtamuoju judesiu, turintis Znyplini griebtuvg ir
laisvai Jjudantis ant pneumocilindro koto, kuris
pritvirtintas prie sijos ir ant kurio koto galo

pritvirtinta atrama, fiksuojanti veZimeélij.
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