Konstrukce vysokorychlostnich balicich stroji
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Abstrakt

Prispevek se zabyva konstrukcirizeni pro pléni krabic saky, které je tvéeno systémem
pasovych dopravnik a pneumatickym manipulatorem. 7Zeeni funguje na principu
kontinualniho pléni, kde jsou na Sikmém dopravnikuclga nastelovany do kartonoveé
krabice. Zd@izeni je schopno plnit krabice && do rkolika /ad. P konstrukci byl zarove
kladen draz na univerzalnost stroje z hlediska velikostitice i s@kii.
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1. Uvod

Jednou z podskupin zpracovatelskych étrig balici technika. Komplexni balici linky se
skladaji z gkolika uzki. Samotné balici stroje se zabyvajiguihjednotkového obalu, ktery je
pievazig plnén sypkym ¢i drobre kusovym materialem. DalSi sgsti €chto linek jsou
kartonovaci stroje, které skladaji krabice roznmahitroznéria a tvahi z kartonovych firezi.
Mezi tmito dwma uzly je plnici stroj, ktery ma za uUkol kartonokéabice naplnit
jednotkovym obalem, tedy &&. Z hlediska vykonnosti¢thto jednotlivych Usek linky,
vztazeno na pet kusi jednotkového obalu za jednu minutu, jsou na tojiépe kartonovaci
stroje, jelikoz se zabyvaji tvorbou skupinovéholobBalSim Usekem je balici stroj, zejména
vertikalni kontinualni balici stroje, které jsou epeny pouze graviéaim zrychlenim Zema
Jejich vykonnost dnes dosahuje kolem 200 ks/mimoggejme¢ v zavislosti na hmotnosti
vazeného obsahu kusového obalu, kterd vykonnogicee)mezuje zidvodu doby vazeni.
Nejproblémo¥jSim Usekem linky z pohledu vykonnosti je pfaaizeni pro plgni krabic
s&ky. Je to dano tim, Ze tento uzel je jakymsi sosmokmateridl, kde jedna &tev se
pohybuje kroko¥ a druh& kontinuath Kde kontinualni ¥tev neni zcela pravidelna avbdu
nehomogenni sési v jednotkovém obalu Zgobujici fiznou dobu vazeni. Timto je obtizna
koordinace nepravidelnych pohylkteré maji vyznamny vliv na celkovou dynamikogr

2. Problematika pInéni

NejbéznejSim principem pechodu kontinualniho péni spotebitelského obalu na polohovy
program plgni do skupinového obalu je navalova akumulace. i8pitelsky, jednotkovy
obal vystupuijici z vertikalniho hadicového stroja twmarové a mechanické vlastnosti, které
znesnaduji Uplnou automatizaci pémi. Standardni postupy vytteni skupin z jednotlivych
objekt, jejich uchopeni a vkladani sémpo pouZzit nedaji. Ze &k, v nichz je di¢i produkt
nekonsolidovan a dikyfiomné plynné fazi snadno pohyblivy, se neda wytdmiova ani
plosna navalova akumulace, ze které by se pa&kysdaly znovu pevést dorizeného toku,
odpciitat a vkladat. Abychom docilili maximalni efektiyiplnéni, bylo nutno vyuzit princip
pInéni bez navalové akumulace.

3. Pozadavky na konstrukci stroje
JelikoZz je z#zeni pouzivano v potravinovém upnyslu, podléha iisnym hygienickym
normam. Proto je vyuZitoipvazre nerezové oceli v kombinaci s duralem a plasty.oJak



tekutinové médium je v potravitglvi vyuzivano vyhradhvzduchu, jelikoz nikdy nejsme
schopni vylodit mozné nehody vifpadnych hydraulickych obvodech, coz bglonvzdy
neblahy dopad na dodrZzeni hygigrosti balici linky. Ze stejnéhotgodu jsou vSechny
pohyblivé mechanizmy a loziska diky vyuZiti plastolv vedenieSeny bez maziva.

Obr. 1(Model stroje VSK 10).

Samotna konstrukcegdhto strofi je, z divodu dostat&né tuhosti a z ne ipis vysoké
hmotnosti, pevazi ieSena jako ram, skeny z uzaienych profii obdélnikovéhoci
¢tvercoveho pifezu, na ktery jsou umisty samostatné uzly konkrétniho stroje.

4. Parametry stroje

Z davodu neustalého zvySovani nafioka vykonnost balicich linek bylo zapelbi gijit
s novym principem pkni, jakozto nejslabsiflankem v komplexni balici lince.
Pozadavky na vkladaci stroj:

e rozner plnéné krabice: minimakh — 200 x 200 x 80 mm
maximalre  — 300 x 400 x 350 mm
e maximalni rychlost pleni  — 160 ks / min

e moznost plani az doti fad

» tvary s&ki: plochy, se skladanym dnem, seigwanymi hranami
* hmotnost s&u 0,1 az 0,5 kg

o tlou¥ka s&ku 10 az 100 mm

5. Problematika resSeni

Vyvijené zd#izeni ma pekonat problém ijechodem na kyberneticky princip, pIn
decentralizovanou pohonovou strukturu s frekwémi  meEni¢i, servomotory a
multiprocesorovymtidicim systémem takovym #pobem, aby byl¢ast&né zachovan



kontinualni princip postupu &&1 a nemuselo dochazet k Zzadné kumulaichz lze docilit
maximalni efektivity a dosdhnout extrémni vykonnpstici linky.

V prabéhu tvorby vysledného navrhu byl op&stslozity princip,caso¢ ztratové pesouvani
krabic pod jedniady proud sé&u z divodu mozneéhoiiéeni s&ka v raiznych navrhovanych
klapkach a rukavech. Je velmi problematické plkitpsnovy obal séky dopravovanymi od
balicky v jednéradt soustavou dopravniks pouhouitci vazbou beizené akumulace.
Vysledné varianta ideového navrhu vkl&elge zaloZzena na nastovani vice paralelnictad
s&ku do krabice v Sikmé poloze. Tato varianta obchaghost akumulace tak, Zesovy
program toku s&ka prevede sledovacim¢idlem a logickym programem vykyvu
roziazovaciho dopravniku (obr. 2) na tok vamy. Vykyv tohoto dopravniku je realizovan
pomoci ¢tyikloubového mechanizmu (obr. 3) pokarservopohonem. Tento Usek je velmi
problematicky, nehl je snaha dosadhnout maximalnich kmitavych frekvepicidosazeni
minimalnich pohybujicich se hmot spolu s maximélmiosti dopravniku, coz byva mnohdy
problém dosahnout, jelikoZ se jedna o prataié poZzadavky. Poloh®ye paktizen i posuv
krabic, které krokuji po vypbmi kazdého patra.

Obr. 2(Roz:azovaci dopravnik).

6. Popis funkce stroje

Stroj slouzi pro vkladani jednotlivych &d privadénych od hadicového baliciho stroje po
sousta¥ pasovych dopravnikdo kartonové krabice. Krabice jsou zhotoveny mikladaci
stroj a jsou automatickyiadény do vkladaciho stroje naipodni dopravnik krabic (poz. 2,
obr. 1). Prazdné krabice jsou pomoci dvouosého poéatoru s vakuovou hlavici (poz. 3,
obr. 1) genaSeny zifvodniho dopravniku na podavaci dopravnik krabmz(pt, obr. 1),
ktery je ve vhodném okamziku dopravi na Sikmy maldir krabic (poz. 5, obr. 1). Sikmy
manipulator krabic zaji%lje posun soustavy krabic tak, aby v navaznostycialost



Obr. 3 (Kloubovy mechanizmus r@zovaciho dopravniku).

ptivadenych s&ku a jejich skladbu v krabici byla pina krabice posouvana vzhledem
k nastelovacimu mistu s&ki. Zarover v koordinaci s podavacim dopravnikem krabic
zaji¥uje, ze mezi posouvanymi krabicemi nebude mezerstéB plni prazdnych krabic
piedpoklada, ze sky budou do krabic naslovany z dopravniku (poz. 9, obr. 1) v poloze,
kterd je shodna s jejich polohou ve vodorova& uvnitt krabice. Krabice, ktera je prav
plnéna se posouva smem doti rychlosti, kterd odpovida naghi jednotlivych fad.
Vzhledem k tomu, Ze mezi ginymi krabicemi neni tédit Zddna mezera, jsou prodlevy mezi
plnénim jednotlivych krabic minimalizovany.

Privod vklddanych s&t od hadicového baliciho stroje je proveden pomogolika
dopravniki. Na hadicovy balici stroj navazuje odebiraci depila (poz. 6, obr. 1), ktery
zaji¥uje stalou mezeru mezi dopravovanymicksd tak jak jsou hadicovym strojem
vyrabiny. Na tento dopravnik navazuji spojovaci doprayrijoz. 7, obr. 1), které dopravi
s&ky do odpovidajici vysky, pt#bné pro romzeni a nasledné nsdeni séka do krabice.
Rozazeni sé&u je provedeno pomoci rtafovaciho dopravniku (poz. 8, obr. 1), ktery ma
vstupnic¢ast umistnou ot@né v ose vstupniho valce a vystupféist je kyvavym pohybem
piestavitelna do stran pomoci ovladaciho mechanizondvdu popipad tii pozic.



Na rozazovaci dopravnik navazuje nasvvaci dopravnik (poz. 9, obr. 1), jehoz ukolem je
roztazené s&y dopravit k plgné krabici a do této krabice je dopravit takovochigsti, aby
dopadly na béni seénu prazdné krabice nebo na jiz uloZzenggd krabici. Naplgné krabice
jsou po napléni predany z Sikmého manipulatoru na vystupni dopraypdz. 10, obr. 1),
ktery je vyveze ven ze stroje. Uzani kartonové krabice bude pro¢ad mimo tento stroj.

Obr. 4 (Realizovany stroj VSK 10).

7. Zavér

Nekonverni zpisob baleni tkvi v nasglovani séka do krabic, které je pakizeno
elektronicky. Bi konstrukci bylo proto postupovano tak, aby naséecetlektronickérizeni
stroje bylo mozné jednoduSeriskt.

V pribéhu vyvoje a konstrukce vysokorychlostni balici rikylo uvazovano &kolik plnicich
systénidi, ideovych navrh tak, aby doSlo k dosaZzeni maximalni produktivitiroje

s pihlédnutim na jeji univerzalnost z hlediska r@rinkrabic, pytliki, patetiad a dalSi.
Navrzeny stroj byl realizovan firmou MaSek a.s. p@@vem VSK 10 (obr. 4). V dnesni dob
probiha dalSi optimalizace stroje, aby bylo doail@st vySSi vykonnosti.
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