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49 SISTEM TRANSPORTOR SUSPENDAT

POWER & SUPER FREE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un transportor prevazut cu doud cai
de rulare, dintre care una inferioard pe care ghideaza
niste cArucioare purtdtoare de sarcind si una superioara
pe care sunt deplasate nigte cdrucioare de transport
cuplate cu carucioare purtitoare de sarcind. Sistemul
conform inventiei are in componentd un carucior (F)
purtdtor de sarcind, prevazut cu nigte came (9) sus-
finute de niste arbori (8) cu axe verticale i menfinute in
contact cu o parte a lor de blocare, cu o cale (R,) de
rulare inferioard, de cétre niste arcuri (10), un carucior
(P) de transport cu actionare individuald fie cu
deplasare pe curbe Tn plan vertical fie cu deplasare pe
curbe in plan orizontal i un sistem (C) de cuplare a
carucioarelor (F si P), solidar cu fiecarecdrucior (P) de
transport cu actionare individuald, avand nigte
indexoare (13) care pot fi aduse Tn contact cu nigte role
(12) dispuse pe niste axe (11) care sunt montate in
legaturd cu camele (9) pentru deblocare.
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SISTEM DE TRANSPORTOR SUSPENDAT POWER & SUPER FREE

Inventia se refera la un transportor suspendat tip power & super free.

Dupi cum se stie transportoarele suspendate de tip power & free sunt caracterizate prin aceea
ca au doua cai de rulare, una inferioard pe care ghideaza liber — free — carucioarele purtdtoare de
sarcind si una superioard pe care ruleazd un lant actionat de o statie de antrenare. Lantul are un
traseu care poate avea curbe in plan orizontal si vertical, are si o statie de intindere i are actionare
permanenta. Inglobate in lant se gasesc carucioarele de antrenare — power — care se cupleaza cu
carucioarele purtitoare de sarcina prin doi clicheti gravitationali care tin sarcina in timpul
deplasérii. Totodata clichetii au si rolul de a elibera sarcina dacé Intdlnesc un alt carucior purtédtor de
sarcina. In acest fel cu ajutorul unui sistem de actionare continuu se pot realiza, pentru o
configuratie prestabilita a traseului, urmétoarele functiuni referitoare la sarcini: stocare, scoatere din
traseul lantului respectiv intrare in traseul lantului cu utilizarea de macaze simple cu o singura
intrare, respectiv iesire.

Sistemul de transportor suspendat tip power & super free propus este caracterizat prin aceea
cé pentru carucioarele purtatoare de sarcina (F) s-au introdus dispozitive de franare fata de calea de
rulare inferioard, iar pentru antrenare, in locul lantului continuu s-au introdus cdrucioare de
transport cu actionare individualda (P) solidare cu un sistem de cuplare indexare (C) si cu
cérucioarele purtatoare de sarcind (F) care totodata elibereaza si sistemul de franare al carucioarelor
purtdtoare de sarcind (F).

Sistemul de transport suspendat power & super free conform inventiei prezintd urmatoarele
avantaje:

- cérucioarele purtatoare de sarcina (F) pot fi oprite ferm in orice pozitie a traseului;

- actionarea individuald a cdrucioarelor de transport (P) permite deplasarea sarcinilor pe
céiile de rulare in ambele sensuri, atat in portiunile drepte cét si in cele curbe, verticale si
orizontale, precum si in macaze, lucru extrem de util pentru gestionarea sarcinilor in cazul
in care corespund functiei de stocare a transportorului;

- sistemul permite utilizarea macazelor multiple, adica intr-o ramificatie se pot intdlni mai
multe linii de transport in locul a doud linii cum este posibil la sistemele power & free
obisnuite.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legaturd cu figurile (1...6) care

reprezinta:

Fig. 1 — carucior purtitor de sarcind — Free (F),

Fig. 2 — sistem de cuplare indexare (C);

Fig. 3 — carucior de transport cu actionare individuala - Power - pentru curbe in plan vertical;

Fig. 4 — carucior de transport cu actionare individuala - Power - pentru curbe in plan orizontal;

Fig. 5 — interblocari;

Fig. 6 — macaze multiple (M).

Sistemul de transportor suspendat tip power & super free propus este compus din trei
subansamble principale: caruciorul purtitor de sarcind (F), caruciorul de transport cu actionare
individuala (P) — in doud variante constructive, cu deplasare pe curbe in plan vertical si cu deplasare
pe curbe in plan orizontal si sistemul de cuplare indexare (C) a celor doud cérucioare care este
solidar cu fiecare din cdrucioarele de transport cu actionare individuala (P).

Céruciorul purtétor de sarcind (F) este compus dintr-un corp (1), realizat prin sudarea a doua
placi triunghiulare amplasate vertical si doua placi dreptunghiulare amplasate orizontal. In placa



(-2010-00050- - ~
19 -01- 2010 .4

dreptunghiulard orizontala inferioard este montat un rulment axial (2), care permite rotirea
carligului (3). Placile triunghiulare sustin patru arbori cu axa orizontald (4), pe care sunt montate
rolele (5) care ruleazd pe calea inferioara R;. Pe placa dreptunghiulard superioard sunt amplasati
suportii (6), fiecare din ei avind céite un element de identificare sub forma unui cod (7). Tot pe
placa dreptunghiulara superioara a suportului sunt amplasati patru arbori cu axele verticale (8) care
sustin camele (9). Camele au suprafete curbe, cu inclinare mai micd decét unghiul de frecare, care
sunt tinute in contact cu calea de rulare R; de arcurile (10) realizand in acest fel blocarea. La capatul
opus suprafetelor de blocare fiecare cama are un ax (11) pe care ruleazd o rola (12) care va veni In
contact cu indexorul (13) al sistemului de cuplare indexare (C) (figura 2).

Indexorul (13) are in partea inferioara forma de dalta, la mijloc are o pand (14) cu rol de a
prelua rotirea acestuia fata de carcasa asamblata (15), iar in partea superioara are o tija filetata. Tija
filetata este asamblaté cu roata melcata (16), care are la interior piulita si care este lagéruitd radial si
axial 1n bucsile (17). Melcul (18) este deasemenea ldgaruit in carcasa asamblaté (15) si este cuplat
cu electromotorul (19). Microintrerupatorul (20) sesizeazad pozitia ridicata a Impingatorului (13).
Deplasarea caruciorului de transport cu actionare individuala (P) este posibild numai daca indexorul
(13) este ridicat, respectiv microintrerupatorul (20) actionat. Cititorii de cod (21) — figura 5 - in
numdr de doi, sunt amplasati pe sistemul de cuplare indexare (C) la nivelul codurilor de identificare
(7) de pe suportii (6), distanta dintre ei fiind egald cu distanta dintre coduri si folosesc la
identificarea cdruciorului purtitor de sarcina (F) pe care dorim s&-1 actiondm.

Sistemul de cuplare indexare (C) este solidar cu céaruciorul de transport cu actionare
individuala (P), prin doud platbande (22) situate de o parte si de alta a rotii de ghidare (24), care fac
legatura intre carcasa asamblatd (15) si carcasa (23) a caruciorului de transport cu actionare
individuala (P) ca in figura 5. Cand primul cititor de cod (21) sesizeazé pe sensul sdu de mers codul
dorit, comanda trecerea motorului de actionare al mecanismului de avans (25) al caruciorului de
transport cu actionare individuala (P) in regim de functionare cu viteza redusa, iar atunci cand cele
doua cititoare de coduri se suprapun peste cele doud coduri, se comanda oprirea motorului. In
aceastd pozitie, prin comanda pornirii motorului (19) pe sensul care coboara indexorul (13), acesta
deplaseaza camele de blocare (9) prin actionarea asupra rolelor (12), eliberdndu-le din contactul cu
calea de rulare si realizdnd deblocarea céruciorului purtator de sarcina (F), iar la finalul cursei
patrunde in alezajul (b) practicat in placa dreptunghiulard superioard a corpului (1) realizdnd
cuplarea intre cdrucioarele purtatoare de sarcina (F) si de transport cu actionare individuala (P). La
final de cursd cama (26) actioneazd microintrerupitorul (27) care sesizeazd pozitia inferioard a
impingatorului si comandi oprirea motorului (19). in aceastd pozitie carucioarele de transport cu
actionare individuala (P) si purtitoare de sarcina (F) sunt cuplate si se pot deplasa la locatia dorita.

Cérucioarele de transport cu actionare individuala (P) — figurile 3, 4 si 5 — in ambele variante,
sunt ghidate pe calea de rulare superioard R;. Fata de directia verticald ele sunt ghidate de rotile de
ghidare (24) doua superioare si una inferioard — figura 5. Fata de directia orizontald carucioarele de
transport cu actionare individuala (P) sunt ghidate de rotile de ghidare superioare (28) In numar de
patru, situate doud pe calea de rulare stdnga, respectiv doud pe calea de rulare dreapta. Pe ciile de
rulare stdnga respectiv dreapta, rotile (28) sunt amplasate fata, respectiv spate, in raport cu axa de
simetrie a rotii melcate. Intre bratele oscilante (29) ale rotilor de rulare (28) stinga, respectiv
dreapta se monteaza arcurile de intindere (30), cite unul pe fiecare parte.

In acest fel carcasa (23) devine un carucior cu patru roti (28), stinga-dreapta, fata-spate, care
creazi o tensiune de sus in jos in functie de reglajul arcurilor (30), care fac ca bratele oscilante (29)
sd se roteasca fata de arborii (31). Pentru varianta de deplasare pe curbe verticale a céruciorului de
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transport cu actionare individuala (P), tensiunea creata de arcurile (30) este preluata de rotile de lant

(32) care ghideazad pe lanturile stanga-dreapta (33), fixe fatd de caile de rulare. Pentru varianta de

deplasare pe curbe orizontale a caruciorului de transport cu actionare (P), tensiunea creatd de

arcurile (30) este preluata de doua roti de ghidare (32.a) care au axele orizontale (35) in acelasi plan

cu axele rotilor (24) care au axul (34).

Deplasarea carucioarelor de transport cu actionare individuala (P) se face prin pornirea
motorului (25) cuplat cu melcul (36) care invéarte roata melcata (37), iar prin axul (38) miscarea este
transmisa la cele doud roti de lant (32) cu axd orizontald in cazul cérucioarelor de transport cu
actionare individuald (P) pentru curbe in plan vertical. Pentru cérucioarele de transport cu actionare
individuala (P) pentru curbe in plan orizontal migcarea este transmisa de roata melcatad (37) prin
axul (34) la roata de lant (32) cu axa verticala si angreneazi cu lantul (33) in cazul figurii 4, pentru
efectuarea unei curbe la stanga, iar pentru efectuarea unei curbe la dreapta lantul (33) va fi amplasat
pe partea dreaptd a cai de rulare superioare.

Carucioarele de transport cu actionare individuald (P) au deasemenea un sistem anticoliziune
fata-spate (39) pentru a putea evita coliziunea cu alte cdrucioare de transport cu actionare
individuald (P) precum si sistemele de coliziune (40) care sunt indreptate cétre calea de rulare
inferioara si sesizeaza aparitia unui carucior purtator de sarcina (F). Motorul de actionare (25) al
céruciorului de transport cu actionare individuald (P) este oprit in urmatoarele situatii:

- sesizorul anticoliziune (39) sesizeazd pe unul din sensurile de mers aparitia unui cdrucior de
transport cu actionare individuala (P);

- sesizorul anticoliziune (40) sesizeazd pe unul din sensurile de mers aparitia unui carucior
purtator de sarcind (F), concomitent cu actionarea microintrerupatorului (27) care confirma ca s-
au cuplat un cérucior de transport cu actionare individuala (P) si un carucior purtitor de sarcina
(F), care sesizeaza coliziunea unui carucior purtator de sarcind (F) fix cu cel care se deplaseaza;

- senzorul de forta (41) montat pe caruciorul de transport cu actionare individualad (P) sesizeaza
daci s-a depasit o valoare a fortei de deplasare, ca masurd suplimentard de sigurantd in cazul in
care una din situatiile de mai sus nu se sesizeaza.

Alimentarea cu energie electricd a caruciorului purtétor de sarcina (F) se poate face prin cablu
deplasabil pe carucior, prin colector de energie sau de la o baterie care se amplaseaza pe carucior.
Pentru primele doua situatii deasupra cdii de rulare superioare Rs se va ldsa o cavitate (e) In care
acestea se vor amplasa. Caile de rulare superioara si inferioarad vor fi rigidizate de placile (42) de
care se vor asambla cu stalpi de sustinere (43).

In figura 6 este prezentat un macaz multiplu (M) ca o intersectie intre patru cai de rulare
sustinute de placile (42) si de stalpii de sustinere (43). Placa de indexare (44) este solidard cu doua
pléci (42) si are practicata in ea patru alezaje (b) in care intrd indexorul (13) al unui sistem de
cuplare indexare (C) amplasat pe suportul fix (45) a macazului (M) care se sprijind pe picioarele
(46). Banda de siguranta (47) asigurd ci nu pot intra in macaz decat céarucioare de transport cu
actionare individuala (P) si purtitoare de sarcind (F) care au ciile de rulare aliniate si confirmate
prin pozitia indexorului (13). Cand indexorul (13) este retras, confirmat de actionarea
microintrerupatorului (20) se poate roti partea centrala a macazului prin actionarea motorului (48) al
mecanismului de rotatie (49). Dupa rotirea la pozitia doritd acesta se blocheazad cu indexorul (13)
permitand céruciorului purtdtor de sarcind (F) sa intre in macaz, unde va lasa sarcina si va iesi din
zona macazului. Macazul se va roti din nou péand la calea de rulare pe care trebuie preluatd sarcina,
de unde caruciorul purtator de sarcina (F) al ciii de rulare o va prelua.
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REVENDICARI

1. Sistemul de transportor suspendat power & super free este caracterizat prin aceea ca are in
componentd carucioare purtdtoare de sarcina (F) sau se pot bloca pe céile de rulare inferioare,
cdrucioare de transport cu actionare individuala (P) care ruleaza pe céile de rulare superioare, un
sistem de cuplare indexare (C) cu care acestea se cupleaza, precum $i un sistem de macaze
multiple (M).

2. Caruciorul purtitor de sarcina (F) are la baza un carucior format din corpul (1) si patru arbori cu
axa orizontald (4) pe care sunt montate rotile (5) care ruleaza pe calea de rulare inferioard R;,
caracterizat prin aceea ca poate f1 blocat pe calea de rulare de camele (9), sustinute de axele
verticale (8) si mentinute de arcurile (10) In contact cu partea lor de blocare cu calea de rulare
inferioara (R;), iar deblocarea lor se face cu ajutorul indexorului (13) care apartine sistemului de
cuplare indexare (C), prin deplasarea acesteia, cand partea lui inclinatd ca dalta deplaseaza cele
patru role (12), eliberdnd camele din contactul cu calea de rulare inferioara (R;), iar la finalul
deplasérii indexorului (13) acesta patrunde in alezajul (b) din suportul (1) si conduce la cuplarea
caruciorului purtdtor de sarcind cu sistemul de cuplare indexare (C) care este solidar cu
carucioarele de transport cu actionare individuala (P).

3. Sistemul de cuplare indexare (C) este utilizat la cuplarea carcasei (13) a caruciorului de transport
cu actionare individuald (P) prin platbandele (22) cu carcasa (15) a céruciorului purtitor de
sarcind (F) pe de o parte si totodata este utilizat la indexarea macazului (M) fiind aplasat pe
partea fixa a acestuia (45), lucrdnd prin actionarea indexorului (13) pana ce patrunde in unul din
alezajele (b) ale placii de indexare (44), caracterizat prin aceea cd se compune dintr-o carcasa
asamblata (15) care sustine electromotorul (19) cuplat cu melcul (18), care angreneaza cu roata
melcata (16), lagaruitd prin bucsile (17) fatd de carcasa asamblata (15) roata melcata care are la
interior o piulita, care prin rotire va ridica/cobori indexorul (13), deoarece posibilitatea de rotire
a indexului este preluata de pana (14) fatd de carcasa asamblata (15), ridicarea fiind confirmata
de micrintrerupatorul (27).

4. Carucioarele de transport cu actionare individuala (P), construite in doud variante, pentru curbe
in plan vertical respectiv pentru curbe in plan orizontal, au la baza carucioare care se deplaseaza
prin roti de lant angrenate prin lanturi fixate pe céile de rulare, caracterizate prin aceea ca cele
patru roti (28) sunt montate pe bratele oscilante (29) si prin axele (31) sunt articulate la carcasa
(23), arcurile (30) creind o tensiune (fortd) intre rolele (28) doud cate doua, stdnga respectiv
dreapta, forta care va tine in angrenare rotile de lant (32) cu lanturile (33) in cazul variantei
pentru curbe in plan vertical, respectiv rolele (33) care se rotesc fatd de axele (35) montate pe
carcasa (23) in cazul unei variante pentru curbe in plan orizontal, antrenarea carucioarelor de
transport cu actionare individuald (P) ficandu-se prin actiunea electromotorului (25) cuplat cu
melcul (36) care angreneaza cu roata melcata (37) si prin axul (38) acestea transmit migcarea la
rotile de lant (32) care angreneaza cu lanturile (33) in numar de doud pentru carucioarele cu
deplasare pe curbe in plan orizontal si una in cazul deplasérii pe curbe in plan orizontal, lantul
fiind in acest caz montat pe partea interioara a curbei caii de rulare superioare.

5. Macazul multiplu este contituit dintr-o parte fixd alcdtuitd din mai multe céi de rulare superioare
si inferioare, in cazul exemplificat patru, fiecare avand cate un carucior de transport cu actionare
individuala (P), sustinute de placile (42) si stalpii (43) precum si de partea fixd a macazului
propriuzis, constituit din suportul fix (45) si partea mobild, caracterizatd de aceea ca placa de
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indexare (44) solidard cu placile (42) si prin acestea cu cdile de rulare se poate roti prin
actionarea electromotorului (48) al mecanismului de rotatie (49) pdna la o pozitie in care
indexorul (13) al sistemului de cuplare indexare (C) fixat pe suportul fix (45) poate pétrunde in
unul din alezajele (b) ale placii de indexare (44) alegdndu-se in acest fel calea de rulare care va
permite cérucioarelor cuplate sa intre in macaz, unde céruciorul de transport cu actionare
individuala (P) se va decupla de céruciorul purtitor de sarcina (F) care se va bloca pe calea de
rulare inferioard, si va roti macazul pentru a permite pozitionarea macazului cu calea de rulare
unde trebuie preluatad sarcina, de unde mecanismul de actionare al noii cai de rulare se va
deplasa si va prelua céruciorul purtitor de sarcina.

6. Interblocarile asigurd functionarea corectd a carucioarelor si sistemului de cuplare indexare prin
microintrerupatorul (20) care sesizeazd pozitia ridicatd a Impingitorului (13) si permite
deplasarea caruciorului de transport cu actionare individuala (P), prin sesizarea codului dorit de
catre cititorul de cod (21) pentru comanda trecerii motorului de actionare al mecanismului de
avans (25) al céruciorului de transport cu actionare individuald (P) in regim de functionare cu
vitezd redusd sau prin suprapunerea cititoarelor de coduri peste cele doua coduri prescrise se
comanda oprirea motorului. Cérucioarele de transport cu actionare individualad (P) au un sistem
anticoliziune fata-spate (39) pentru a putea evita coliziunea cu alte cérucioare de transport cu
actionare individuald (P) precum si sistemele de coliziune (40) care sunt Indreptate cdtre calea
de rulare inferioard si sesizeazd aparitia unui cérucior purtitor de sarcind (F). Motorul de
actionare (25) al caruciorului de transport cu actionare individuald (P) este oprit atunci cand
sesizorul anticoliziune (39) sesizeazd pe unul din sensurile de mers aparitia unui cdrucior de
transport cu actionare individuald (P), cand sesizorul anticoliziune (40) sesizeaza pe unul din
sensurile de mers aparitia unui cérucior purtdtor de sarcind (F), concomitent cu actionarea
microintrerupatorului (27) care confirma cé s-au cuplat un carucior de transport cu actionare
individuala (P) si un carucior purtdtor de sarcina (F), care sesizeazd coliziunea unui carucior
purtator de sarcind (F) fix cu cel care se deplaseaza sau cand senzorul de fortd (41) montat pe
cdruciorul] de transport cu actionare individuald (P) sesizeaza daca s-a depasit o valoare a fortei
de deplasare, ca méasurd suplimentard de sigurantd in cazul In care una din situatiile anterioare
nu se sesizeaza.
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Figura 4 — Carucior de transport cu actionare
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Figura S — Interblocéri
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Figura 6 — Macaze multiple (M)
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