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ISradimas skirtas automatikai ir jame aprasytas pluostinio sidilo (5) tiekimo i3 rités (6) | tiekimo jtaisa, esantj
laisvai judancio kambaryje roboto manipuliatoriuje, buferis. Buferj sudaro sidlo stabdymo priemonés (7,10,11) ir
bent viena slankiojanti siiilo kreipiancioji (8), kurig veikia traukimo jéga. Sidlui einant i§ rités (6) per stabdymo
priemones (7,10,11), kreipianCigjg (6) j tiekimo jtaisg, traukimo jégos déka tarp stabdymo priemoniy ir tiekimo
jtaiso susidaro jvairaus ilgio sililo buferis.
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ISradimas skirtas automatikai ir jame aprasytas pluosto sitlo tiekimo i§ rités 1
tiekimo jtaisg, esantj laisvai judangio kambaryje roboto manipuliatoriuje, buferis.

Pluotiniy  termoreaktyviy plastikiniy  produkty gamyba gali buti
automatizuota, panaudojant pramoninj robotg. Jo deka galima valdyti pluosto siiilo
tickimo jtaisg taip, kad pastarasis tickty tiksly atitinkamai orientuoty pluoito sitly,
neprasiskverbianéiy iSorén pro produkto iorinj plastikinj sluoksnj, kiekj.

Roboto ciklisko darbo déka siy produkty kokybé gali biiti Zzymiai pagerinta, o
taip pat gali biiti iSsprestos problemos, susijusios su prasta darbo aplinka ir darbo
nasumu.

Geriausiu atveju pluosto siiilo tiekimo Itaisas yra jrengtas tiekimo galvutéje,
sumontuotoje judanéiame roboto manipuliatoriuje. Vienas ar keli pluosto siilai yra
tickiami | tiekimo galvute, kuri sukarpo juos j atitinkamo ilgio atkarpas. Pluosto
sitilo tiekimo greitis gali siekti iki 10 metry per sekunde.

Esant tokiam tiekimo grei¢iui, yra sunku sustabdyti sidlo tiekimg, jo
nesunarpliojant.

US 5139206 patentinéje paraiskoje aprasytas siiilo tiekimo buferis, skirtas
tiekti smlq 18 rités | tiekimo jtaisg. Sitilo tickimo buferis turi maziausiaj viena
slanklojancu; sitlo kreipian¢iaja, kuria veikia stiimimo jega. Sios siilo
kreipian€iosios déka tarp siiilo rités ir tiekimo itaiso susidaro sifilo buferis, kurio ilgis
gali kisti. Taciau Siame iSradime aprasytasis sidilo tiekimo buferis neturi stabdymo
priemoniy, susidedanéiy i§ ritinélio ir prispaudiklio, kuriuos valdo pneumatinis
cilindras.

Is US 4962796 patentinés paraiskos yra Zinomas silo tickimo buferis,
turintis pneumatiniu cilindru valdomas stabdymo priemones, tagiau Siame buferyje
siilas néra nukreipiamas tokiu bidu, kad stiimimo jega galety sukurti siilo buferj

tarp stabdymo priemoniy ir tiekimo jtaiso.
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Sio isradimo tikslas - sidilo tickimo buferis, kurio déka galima isspresti
aukSciau iSvardintas problemas.

Siuo atzvilgiu iradimas pasizymi tuo, kad jame aprasytos sifilo stabdymo
priemonés ir maziausiai viena slankiojanti siilo kreipiancioji, kuria veikia tempimo
jéga, ir tuo, kad, sillui einant i$ rités (6) per stabdymo priemones (7, 10, 11),
kreipiancigja (6) 1 tiekimo jtaisa, traukimo jégos déka tarp stabdymo priemoniy ir
tiekimo jtaiso susidaro jvairaus ilgio siiilo buferis.

Toliau i$radimas bus aprasytas su nuoroda j brézinius, kuriuose:

Fig.1 yra sitlo tiekimo buferio vaizdas i§ priekio; ir

Iig.2 yra sitlo tiekimo buferio, parodyto fig.1, vaizdas i$ Sono.

Sitlo tiekimo bufer} sudaro stovas 1 su dviem vertikaliomis kreipian¢iosiomis
2. Stovas 1 laiko sverta 3, turintj kilpa 4 sitilui 5, kuris vyniojamas i$ rités 6. Siiilas
gali buti sudarytas i§ daugybes stiklo pluosto, anglies pluosto ar sintetinio pluosto
gijy. Sitilas laisvai praeina pro kilpg 4.

Sitllas kyla aukStyn i§ ant grindy esancios rités 6, pracina pro kilpg 4 ir,
pasickes ritinelj 7, leidZiasi vertikaliai Zemyn tarp kreipianciyjy 2. Siilo kreipiangioji
8 gali slankioti kreipian¢iosiomis 2, ji taip pat turi kilpa 4, pro kuria praeina sifilas 5.
Pragjgs pro kreipianciaja 8, siiilas 5 kyla aukstyn | kanalg 9, kuris nukreipia siiila 5
link neparodyto roboto manipuliatoriaus.

Sitilo stabdys veikia saveikoje su ritinéliu 7. Ji sudaro prispaudiklis 10, kuris
yra sumontuotas pneumatinio cilindro 11, sujungto su stovu 1, ioriniame gale.
Pneumatinio cilindro 11 déka prispaudiklis 10 gali biiti prispaustas prie arba
atitrauktas nuo ritinélio 7. Prispaudus ji prie ritinélio 7, siiilo tiekimas sustabdomas.

Sitilo tiekimo buferis veikia sekanciu biidu: traukiant normaliai tiekiama siiila
pro kilpas 4 ir ritin€lj 7, atsiranda tolygi pasiprieSinimo jéga. Jei roboto
manipuliatorius juda po kambarj taip, kad didesnis ar mazesnis siiilo kiekis turi biiti
patiektas akimirksniu, sidilo kreipiancioji 8 pakils ir nusileis kreipianciosiomis 2 ir

sitilo 5 ilgis greitai bus atstatytas.
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Jei sidlo tiekimas turi biiti sustabdytas, tai gali biti atlikta suZadinant
pneumatinj cilindra 11, kuris prispaudzia prispaudiklj 10 prie ritinélio 7. Dabar siiilo
tickimas iki roboto manipuliatoriaus truks tik tiek, kiek reikia laiko sidlo
kreipianciajai 8 pakilti auk$tyn kreipiancCiosiomis 2. Po to siiilo tickimas sustoja.
Atejus laikui atnaujinti sililo tiekima, pastarasis bus tiksliai ir i§ anksto jtemptas,
todél néra jokio pavojaus, kad sifilas gali susinarplioti.

ISradimas néra apribotas auks¢iau apraSytuoju variantu, galimos jvairios
variacijos apibrézties rémuose. PavyzdZziui, kreipianciosios 8 gali biiti pakeistos
kitomis priemonémis, valdan¢iomis pluosto sitilo buferj. Be to, spyruokliy sukuriama

jéga gali pakeisti svorio jéga, veikiancia siiilo kreipianciaja 8.
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ISRADIMO APIBREZTIS

1. Sitilo tickimo buferis, skirtas tiekti pluoto siiila (5) i rités (4) | tiekimo
itaisg, esantj laisvai judancio kambaryje roboto manipuliatoriuje, susidedantis is
siilo  stabdymo priemoniy (7, 10, 11) ir bent vienos slankiojanéios siiilo
kreipianciosios (8), kuriame, sitilui einant i rités (6) per stabdymo priemones (7, 10,
11), kreipianciaja (6) i tiekimo jtaisa, traukimo jégos déka tarp stabdymo priemoniy
ir tiekimo jtaiso susidaro jvairaus ilgio siiilo buferis, besiskiriantis tuo, kad
stabdymo priemones sudaro ritinélis (10), kurio pavir§iumi praeina siiilas (5), ir

prispaudiklis (10), veikiantis ritinél}, valdomas pneumatiniu cilindru (11).
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