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(64) Automaticky manipulator pre kruhové obrobky

1

Vyndlez sa tyke automatického manipuldtora pre kruhové obrobky, ur&eného. pre neklada-
nie do stroja, presivenie kruhovych obrobkov k Jednotlivym pracovngm miestan s vykladaniu
opracovanych kruhovych obrobkov zo stroja.

. ®

V silasnosti sa nakladanie a vykladanie kruhovych obrobkov vykondva nakladanim, s dvos
ma oto¥nymi remenemi, s dvojitym vysuvnym ramenom a podobne. Presivanie obrobkov medzi Jed-
notlivymi pevnymi pracovnymi miestami Je vykondvané kruhovymi poddvacimi kotu&mi.

Nevfhodou tfchto rieSeni je, %e je potrebnd zvldstne zariadenie na nakladanie obrobkoy
na jednotlivé pracovné miesta, u strojov, pracujicich s viacerymi pevnymi pracovnymi miesta-
mi, :

Uvedend nevyhodu odstrénuje automaticky manipuldtor pre kruhové obrobky podla‘ vyndlezu,
podstata ktorého je v tom, %e na telese manipuldtors posuvne uloZenom na vedenf su umiestne-
né pohyblivo manipuledné ramend, zakon¥ené upinacimi SeTustemi, ovlddengmi hydbaulicky, kto-

= ré zaistujd premiestnovanie kri¥kov z privodu na pracovné miesta Stroja'a na odvod opracova-
nych si¥iastok si¥asne. '

Vyhodou esutomatického menipuldtora Je to, Ze umozﬁuje skrdtit &asy potrebné na nakla-
danie obrobkov, ich premiesfﬁovania medzi jednotlivymi pracovnymi miestami a vyloZenie ho-~
tovych obrobkov zo stroja. Poulitim automatického menipuldtora je mo¥né zostavit viacerd
obrdbacie stroje do automatickej linky.

Pri{klad kon3truk¥&ného riesenia automatického manipuldtora pre kruhové obrobky pre
stroj s dvomi pevnymi pracovnymi miestami Je na priloZénych v¥kresoch, kde na obr. t Je
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znézorneny Eelnj pohlad na sutomaticky manipuldtor, pridom ramend menipuldtora si v dolnej
polohe a obr. 2 znézornuje bo&ny pohled na automaticky manipuldtor s ramenami v dolne] po-
lohe.

Kruhové obrobky si z privodu 1, posivané poddvacim valcom, uchytené do upinacej ¥e-
Tuste 2, ktord je na spodnom konci prvého manipulabného ramena 3 premiestnené na pracovné
miesto I., sidasne druhym manipuladnym remenom 4 2 pracovného miesta I. do pracovného
miesta II a tret{m manipula¥nym remenom 3 2 pracovného mieste II na odvod 6 hotovych ob-
robkov. :

Zdvih manipula¥nfch ramien 3, &, 5 Je vykondveny hydreulicky, tak isto ako pohyb tele-
sa ] sutomatického menipuldtora po vodorovnom-vedeni 8, ktoré je tromi zvislymi konzolami
9 pripevnené na frému stroja 10.

Zdvih menipula&nych ramien 3, 4, 2 Je nestavitelny doinymi koncovymi spineZmi 11,
a hornymi koncovymi 'spina¥ml 14. Vodorovny pohyb telesa 1 menipuldtora po veden{ 8 Je re-
gulovatelny Tavym koncovym spinaom 12 a pravym koncovym spinafom 15.

Obrobky sd pri prestavoveni zaistené ochrannym $titom 13. Cely pracovny cyklus meni-
puldtora je iplne automaticky, ovliddany dolnymi koncovymi spfnaZmi 11 a hornymi koncovymi
spinadmi 14, ktoré zaistuju hydraulickymi valcami pohyby, cez elektromagnetické rozvddza-
ge. Start cyklu je viazany na ukonZenie operdcif na obrobkoch, upnutfch v pracovnych mies-
tach stroja, &{m si menipulelné ¥asy skrdtené na minimum.

Manipuldtor podla vyhdlezu Jje mo¥né pouzit pri strojoch na opracovanie kruhovych ob-
robkov s elektromagnetickym upinanim s viacerymi pracovnymi miestami naprikled v loZisko-
vej vyrobe superfinilovacie stroje.

PREDMET VYNALEZU

Automaticky menipuldtor pre kruhové obrobky pozostévajici z vedenia telesa menipulédto-
ra s manipulaZnymi remenami opatrenymi upinacimi Zel'ustami vyznadujici sa tym, 3e teleso
(7) menipuldtora je posuvne uloZené ne vedeni (8), prifom na telese (7) sd upevnené prvé
menipula¥né rameno (3), druhé menipuledné ramena (4) & tretie menipuladné remeno (5), v kto-
rych sd uloZené prestavitelné upinacie Zeluste (2).

2 listy vykresov
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