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OPTIMIZING OF THE FOOD PROCESS HANDLING CONVEYOR

Abstract: The food industry is a specific industrial area with high demands on the use of materials
with harmless and hygienic standards. The Institute of Transport, Faculty of Mechanical Engineering
VSB-TU Ostrava cooperates with industrial practice with the aim of creating practically focused
assignments of bachelor and master theses. The thesis was created with company Htech CZ s.r.o.
cooperation with the aim of optimizing the handling conveyor in the given section of the food
process. Selected and verified design was made by the company and verified in practice.
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UvoD

Potravinarsky prumysl je specifickou primyslovou oblasti s vysokymi pozadavky na vyuziti
zdravotné nezavadnych a fadu hygienickych norem spliujicich materidla. Institut dopravy Fakulty
strojni VSB-TU Ostrava spolupracuje s primyslovou praxi s cilem vytvaret prakticky zamérend zadani
bakalarskych a magisterskych praci. Spolupraci s firmou Htech CZ s.r.o. vzniklo zadani magisterské
prace s cilem optimalizace manipulaéniho dopravniku v daném Useku potravinafského procesu.
Vybrany a ovéreny navrh firma zhotovila a ovérila jej v praxi.

SEZNAMENI SE S PROBLEMATIKOU

V drivéjsich letech se k ukladani produktid do manipulaénich jednotek (nadob) vyuZivalo
hlavné lidské prace. S pfichodem automatizace se lidska ¢innost do jisté miry omezila a na fadu pfisly
manipulatory.

Konkrétni manipulaéni dopravnik se v dopravnim systému nachazi mezi procesem baleni a
ukladani zabaleného produktu do manipulaénich jednotek. Navrzeny manipulacni dopravnik byl
navrhovan pro manipulaci v potravinarském primyslu, z tohoto pohledu musi splfiovat celou fadu
minimalnich hygienickych kritérii v dopravé v potravinarském pramyslu.

Nejprve byla zpracovana firemni, patentova a literarni resSerse v oblasti manipulacnich stroja
v potravinarském primyslu s cilem poznat stav techniky v cilové oblasti. Jednou z podminek vybéru
manipulaéniho zafizeni byl i faktor minimalnich ¢asovych prodlev.
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K ukladani sacka s potravinovymi komoditami do manipulac¢nich jednotek byly variantné
vybrany nasledujici manipulacni principy se specifickymi ukony:

a) dopravnik s kapsou

Soucasti dopravniku je kapsa (viz Obr. 1), ktera je umisténa na konci dopravniku. Do této
kapsy jsou dopravovany sacky s potravinovymi komoditami. Po naplnéni kapsy o uréitém poctu
sacka se kapsa vyprazdni do pripravené bedny, ktera je lokalizovana pod kapsou. Aby bylo docileno
spravného zaplnéni bedny, dopravnik s kapsou se nataci o predem dany uhel do stran. Kapsa je
kloubové spojena s otocnym dopravnikem a pojizdi jen do stran (doprava, doleva) po profilu.

Pro uloZeni sacku doleva se dopravnik natoc¢i do mista 1 o Uhel -a,, do mista 2 se dopravnik
natoci o uhel 0° a ulozi sa¢ek do stfedu bedny a konecnou pozici je misto 3, které je dosazeno
natocenim dopravniku o uhel +o.

Vyhodou je plné automatizovana produkce a nevyhodou je slozitéjsi konstrukce otoce pod
pasovym dopravnikem.

Obr. 1 Dopravnik s kapsou
1 - pdsovy dopravnik, 2 — otocny pdsovy dopravnik, 3 — kapsa, 4 — bedna, 5 — sacek s produktem, 6 — dopravnik pro
plné bedny

b) dopravnik se zdvihovymi mechanismy

Sacky s potravinovymi komoditami jsou dopravovany na dopravnik, ktery je specificky
uzkymi pasy a pfislusnymi zdvihovymi mechanismy (viz Obr. 2). Po dopraveni sacku k tomuto
dopravniku je sacek dale dopravovan na uzkych pasech, mezi kterymi jsou zdvihové mechanismy,
které se postupné vysouvaji podle velikosti dopravovaného sacku. Pfi dopravé prvniho sacku jsou
vSechny sekce zdvihovych mechanism(i zasunuty a po dopraveni sacku na konec dopravniku se
zvedne prvni sekce vysuvnych mechanismu. Cely cyklus se opakuje po zvednuti urcitého poctu sekci.
AZ je dopraven a zvednut predem urceny pocet sackl, tak roboticka ruka uchopi tyto sacky a
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premisti je do manipulaéni jednotky (bedny). Po vyzvednuti sacka robotickou rukou ze sekci se
vysuvné mechanismy zasunou a cely cyklus se mGze opakovat.

Obr. 2 Dopravnik se zdvihovymi mechanismy
1 - predchdzejici pdsovy dopravnik, 2 — pdsovy dopravnik se zdvihovymi mechanismy, 3 — doraz, 4 — sdcek s produktem,
5 — zdvihové mechanismy, 6 — kruhové femeny

c) sikmy plnic beden

Obr. 3 Sikmy plni¢ beden
1 - pdsovy dopravnik, 2 — pdasovy dopravnik, 3 — Sikmy dopravnik, 4 — bedna, 5 — Sikmy dopravnik na bedny,
6 — posuvnik sackd, 7 — posuvnik sacki, 8 — sacek s produktem

Zabaleny produkt je dopravovan v fadé z balicky a vstupuje do nerezového baliciho stroje,
kde jsou uloZeny do plastovych nebo kartonovych beden. Je vhodny také pro viechny typy sitovych
nebo foliovych sacka. Stroj je vybaven podavacim dopravnikem krabicovych beden. Pfichozi sacky
se dopravuji po pasovém dopravniku, kde je posuvnik sacki posune na pasovy dopravnik. Pokud je
zapotiebi v krabici uloZit dva sacky vedle sebe, tak se musi na pasovy dopravnik dopravit jesté jeden
sacek. Poté je posuvnik sackd posune dale na Sikmy pasovy dopravnik, ktery jej dopravi do krabice
a zaroven se krabice stfdsd, aby se sacky dobfe usadily.

-180 -



45. MEZINARODN{ VEDECKA KONFERENCE KATEDER DOPRAVN/CH, MANIPULACNICH,
STAVEBNICH A ZEMEDELSKYCH STROJU

Po uloZeni patticného poctu sacku do krabice, je krabice posunuta dolt. Poté se dopravi dalsi
prazdna krabice pro dalsi naplnéni. Cely cyklus se znovu opakuje. NapInéné bedny ddle pokracuji na
ukladaci zafizeni na palety.

Z vySe uvedenych manipula¢nich dopravniki byl vybran dopravnik se zdvihovymi
mechanismy z divodd malych zastavbovych rozmér(i a minimalnich manipulacnich ukon( se sacky
s potravinovymi komoditami. Casti manipulaéniho dopravniku pfichazejici do styku s komoditou
budou vyrobeny z nerezové oceli ¢i zdravotné nezdvadného materidlu polyoxymetylénu, véetné
zdvihovych mechanismi. Ke zdvihu zdvihovych mechanismi bude pouZit upravovany tlakovy
vzduch.

OPTIMALIZACE MANIPULACNIHO DOPRAVNIKU SE ZDVIHOVYMI MECHANISMY

Pokud bychom uvaZovali, ze kazdy zdvihovy mechanismus bude obsahovat pist, pak se
v daném provedeni pro dané rozméry sackl jedna o 14 pistd (viz Obr. 4). Vyhodou takového
usporadani je jednoduché individualni programovani zdvihu zdvihovych mechanism{ pomoci pistd.
Zasadni nevyhodou dopravniku se zdvihovymi mechanismy v pivodnim provedeni je velky pocet
pistt ovladajicich zdvihové mechanismy. Tato nevyhoda byla odstranéna optimalizaci poctu pista.

Seskupeni jednotlivych mechanismu

Velka sekce Samostatné ovladané mechanismy Velka sekce
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Obr. 4 Seskupeni jednotlivych zdvihovych mechanismi

Na plose grafu Obr. 4 jsou naznacCeny rGzné velikosti sackt horizontalnimi barevné
odliSenymi ¢arami (konkrétné se jedna o 13 druhi sackul), prficemz sacky lze za sebe naskladat
v rozmezi jednoho az tfi sacka (na horizontalnich ¢arach je velikost jednotlivych sackl naznadena
kruhovym bodem). Zdvihové mechanismy manipulacniho dopravniku byly rozdéleny do jednotlivych
sekci, kde na spodni ose grafu Obr. 4 jsou vyznaceny zdvihové mechanismy (Ctvercové oznaceni).
Leva velkd sekce ovladana jednim pistem je oznacena 4 modrymi zdvihovymi mechanismy, kterd se
bude zvedat vZdy pfi vSech velikostech sackili. Dale nasleduje prostredni individualni sekce s 5 pisty
samostatné ovladajicich zdvihové mechanismy, ktera se bude zvedat jen pfi urcitych velikostech
sacka. Prava velka sekce sdruzujici 5 zdvihovych mechanisma je opét ovladana 1 pistem a bude se
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zvedat u velkych velikosti sacka ¢i pri maximalnim poctd 3 kust sackl. Doprava sacku je realizovana
na Obr. 4 zprava doleva.

Optimalizaci pocta pistl a slou¢enim jednotlivych zdvihovych mechanism( do vétsich celki
bylo uSetfeno celkem 7 pist(.

Obr. 5 NavrZené sekce zdvihovych mechanismu

Navrhové schéma manipula¢niho dopravniku s popisem jednotlivych komponent je uvedena na Obr. 6.

Y Wk MO

Obr. 6 Ndvrhové schéma manipulacniho dopravniku
1—hnaci ¢len, 2 — hnany ¢len, 3 — kruhové femeny, 4 — vodici liSta, 5 — podpérné kladky, 6 — zdvihové mechanismy,
7 — pisty
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3D model manipula¢niho dopravniku je uveden na Obr. 7, kde jsou barevné odliseny jednotlivé zdvihové
mechanismy, pficemz prava velkd sekce ovladana jednim pistem je v poloze zasunuto. Parametry navrzeného

manipulaéniho dopravniku jsou uvedeny v Tab. 1 niZe.

Obr. 7 3D model manipulaéniho dopravniku

Tab. 1 Parametry manipulac¢niho dopravniku

Velicina Oznaceni Hodnota Jednotka
Prikon P 550 w
Rychlost pasu v 1,0 m-s*!
Dopravni vykon Q 36-7,8 t-ht
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ZAVER

Clanek je zaméfen na optimalizaci poctu pistu ovladajicich zdvihové mechanismy
manipulaéniho dopravnikd v potravinarstvi. Byla provedena studie mozZnych velikosti sackd se
zemédélskymi komoditami s cilem seskupit zdvihové mechanismy do sekci, a tim snizit pocet
ovladajicich pista. Z ptvodnich 14 pist( ovladajicich 14 zdvihovych mechanism( se optimalizaci
dospélo k plnohodnotnému feseni, kde je funkce manipula¢niho dopravniku plné zajisténa pouze
7 pisty. Timto doslo k prokazatelné uspore financnich nakladd na pofizeni 7 pistd, véetné jejich
pfislusenstvi a nedilnou soucasti uspor je i Uspora upravovaného tlakového vzduchu. Byl vytvoren
3D model manipulacniho dopravniku se zdvihovymi mechanismy véetné vykresové dokumentace,
na zakladé které byl tento dopravnik vyroben a odzkous$en v praktickém provozu.
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