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(564)  Stavebnicovy manipulétor

Stavebnicovy menipuldtor je urlen pfe-
devi3im pro sutomatickou meanipulaci s obrobky
nekruhového tveru na jednoddelovych strojich
a automatickych vyrobnich linkéch,

Stavebnicovy manipulétor tvoiri otodnd
uloZenf stojan s vertikdlnd pohyblivym vozi-
kem, na kterém Jsou ulofena pevnd nebo vjf-
suvnd ramena, opatiend chapsti. Pohyblivé
prvky stavebnicového manipuldtoru jsou opatfe-
ny hydromotory, napojenymi nea proporcionéln{
hydraulické rozvadéZe. .
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" Vyndlez se t¥ké stevebnicového menipuldtoru, urdeného zeJména pro JednotiZelové stroje
a sutomatické vyrobn{ a montd%ni linky.

S rozvojem primyslové vjroby dzce souvis{ snaha o zvy¥ovdn{ produktivity préce nasa-
zenim primyslovych robotd s menipuldtord. V oblesti tF{skového obrébdni nerotednich soulés~
t{ se pak vyskytuji n¥které specifické problémy, spojené s rozséhlym tvarovim i velikostnim
sortimentem. Pro upindéni obrobkd jsou mnohdy t¥eba specidlni upinade, u kterfch vyming obrob-
ki vyieduje slo¥ité a pPesné ovlddaci pohyby.

Automatizaci déle znesnsdiuj{ t¥{sky, jejichi odstrenovéni Je vdtBinou |obtiZn¥jsl
‘ne% pfi rote¥nim obrébéni. To vEe bréni Sirsf{mu vyuZit{ univerzdlnich robotd & menipuldtord
u jednod¥elovych strojd a automatickjch linek. 8ir&{mu vyuZivéni univerzdlnich robotd & me-
nipuldtord brénf rovnd% vysoké pofizovacl ndklady, velkd sloZitost, nevyuZiti nskterych funkci
a mald dnosnost.

V#Se uvedené nedostatky odstranuje v podstatné milfe stavebnicovy manipuldtor podle vy-
nélezu, jeho# podstata spo¥ivé v tom, Ze ho to¥{ podstavec s oto¥nou ¥dst{, na které Je
upraven stojen, opatfeny prizmetickymi vodicimi li¥temi, ve kterych je ne kladkdch uloZen
vertikdlni voz{k, na jehoZ rdmu Je umistdno nejménd jedno remeno chapade. Oto¥nd Zdst se
stojenen je opatiene ozubenym vincem, propojenym pres soutavu ozubenych kol na hydromotor
a proporciondlnim hydraulickym rogvaddten a vertikdlnf vozik je opatlen pohybovjym 3roubem, na-
pojenym pies ozubend kola jednak na hydromotor vertikdln{ho pohybu, jednak ne elektromagne~
tickou brzdu. ‘

Remeno chapafe je elternativnd uloZeno ne rému svislého voziku vfsuvnd a Jje nepojeno
ptes ozubeny pFevod na dsls{ hydromotor.

Stavebnicovy menipulétor, provedenj podle vyndlezu, umo¥nuje eutomatizovat obsluhu
jednoidelovych strojd a automatickfch linek. Stavebnicové koncepce umoZnuje Padu variant
kone&né skladby menipuldterd podle konkrétnich poZadavkd.

Prfkladné provedeni stavebnicového manipulétoru podle vynélezu Je schematicky zndzornd-
no na prfifloZenych vykresech, kde je na obr. 1 celkové uspordddni v nérysu, obr. 2 pfedsta-
vuje zjednodudeny Fez AA jeho svislou rovinu a na obr. 3 je zjednoduleny pfi¥ny Fez mecha-
nismem pro vysouvédni remen. -

Ne podstavei | je ve vdletkovém lo%isku 2 uloZene oto¥nd ¥dst 3. Na ni Je pripevndn
stojan 4, opatieny prizmatickymi vodicimi listemi 3, po kterych se pohybujf kladky 6 verti-
kdlnfho vozfku 7. Na rému vertikdlniho vogiku I Jsou ulofena ramena 9 chapafe 15 prostfed-
nictvim dal#ich kladek §. '

Alternativnd lze na vertikdlni vozik 7 umistit jedno aZ dvé vysuvné uloZend remene 2
nebo jedno a% tii pevnd remena 9. Hmotnost vertikdlniho voziku I Jje vyvéiena predepnutymi
Sroubovymi prufinemi 11.

Oto¥nd %4st 3 je opatfena ozubenym véncem 16 a Jje napojena pres sostavu ozubengch kol
na hydromotor 12, ktery natd¥{ otodnou &dst 3 v pofadovaném rozsahu, zpravidla v rozsahu 120
a% 270°. Ob krajn{ polohy a v pfipadd potieby i st¥edn{ poloha jsou kontrolovény neznézornd-
nfmi koncovymi spine¥i. Hydromotor 12 Je #{gen proporciondlnim hydrsulickym rozveddtes 10,
ktery umoinuje snadné nastaveni plynulého rozb&hu, brzddni i maximdlni rychlosti otd¥eni.

Pohon vertikélntho voziku 7 Jje odvozen jod hydromotoru 11 vertikélniho pohybu piles ogubend
kola 18, pohybovy Sroub 20 s matici 22. Pohybovy Broub 20 Je uloZeny v lo¥iscich 21. S v~
hodou lze pou2it predepnuty kuliZkovy Sroub. V horni poloze je vertikdlni vozik 7 zajistdn ‘
elektromagnetickou brzdou 23. : .
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Rizent vertikdlniho voziku 7 Je provedeno rovn&k proporciondlnim hydraulickym roz-
vadd¥em /nezndzorndno/ a obd krajn{ polohy jsou kontrolovény rovns: nezakreslenymi kon-
covymi spina¥i. V popisovaném pFipads, kdy jsou me vertikdlnim voziku 1 dv¥ remena 9§ umfsti-
na vfsuvn&, je pouZit dalsf hydromotor 24, ktery§ ples ozubeny pevod 25, tvoieny ozubeny-

mi koly 26, pastorky 27 a ozubenymi htebeny 19 ovlddd ob& ramena 9. Presnost vysunut{
obou ramen 3 je zaji¥t¥na neznézorndnyni pevngmi dorazy, obd krajnf polohy jsou kontrolo-
vény rovnd% neazndzornéngmi koncovymi spina&i. Rizent hydromotoru 24 je provedeno neznd-
zorndnym proporciondlnim hydraulickym rozvadsdem,

Na koneli vysuvnych ramen 2 Je vytvorena pripevnovact plocha 14 pro chepa® 15, jehoZ
konstrukce je odvisld od tvaru obrobku, popffp. i od po¥tu souZasnd dopravovenych obrobki.

V zdkladn{ poloze manipulétoru Jsou vysuvnd ramena 9 stafena ke stfedu menipulétoru,
vertikdlni vozik 7 je v horn{ krajni poloze. Osa manipuldtoru Jje uprostfed mezi upinaen
Jednoii¥elovéno eiroje»a odebirect /odklédaci/ polohou zésobnfku &i dopravnfku. Po skonden{
operace, tj. na za¥dtku celého cyklu se ramens 2 s chapa¥i 15 nato¥{ smirem k apinadi
a zdsobniku /v n¥kterych pfipadech mohou byt remena takto natoZens Ji% v zdkladni poloze/,
ramena J se vysunou do pfedni krajnf polohy a vertikdlni vozik 7 sjede do spodni krajni po-
lohy. Rogzeviené chapale 15 uchopi sou¥asn¥ obrobek v upine®i a v Zdsobniku, nédsleduje vyjetf
vertikdlnthe voziku do horn{ krajnf polohy, staZeni vysuvngch remen 3 ke stfedu manipuldtoru
a otofen{ oto¥né ¥dsti 3 o 180°. '

Po vysunut{ ramen 9 do pFednf krajn{ polbhy ndsleduje pohyb vertikﬁlniho voziku J do
horn{ krajni polohy, stafeni vfsuvnfch remen 2 do stPedu manipuldtoru a zpravidla otoden{
manipulétoru o 90° do zdkladnt polohy. Podobn¥ probfhd cyklus manipuldtoru s pevnymi rameny.

PREDMET VYNALEZU

1. Stavebnicovy manipuldtor zejména pro Jjednodlelové stroje a automatické linky, vy~
zna¥ujicl se tim, %e ho tvoPf podstavec /1/ s otosnou Zdst{ /3/, na které je upraven sto-
Jen /4/, opatfeny prizmatickfmi vodicfmi 1iXtami /5/, ve ktergych je na kladkdch /6/ uloZen
vertikélni vozik /7/, na jehof rému je umisténo nejménd jedno rameno /9/ chapake /15/, p¥i-
Zem% otolnd dst /3/ se stojanem /4/ je opatfena ozubenym véncem /16/ propojengm pfes sousta-
vu ozubenych kol /13/ na hydromotor /12/ s proporciondlnfm hydraulickym rozvaddfem /10/ a
vertikdlni vozik /7/ je opat¥en pohybovym Sroubem /20/, nepojenym pFes ozubend kole /18, 19/
Jednak ne hydromotor /17/ vertikélniho pohybu, Jednek ne elektromagnetickou brzdu /23/.

2, Stavebnicovy manipuldtor podle bodu 1, vyzna¥ujici se tim, Ze remeno /9/ chapade

/31/ Je uloZeno na rému svislého vozfku /7/ v¥suvnd o je napojeno phes ozubeny pFevod /25/
na dal¥{ hydromotor /24/.

‘ 3 v¥kresy
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