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Hydraulicky seiizovaci mechanismus
odklopnfch manipuladnich éelistf.

Udelem vyndlehu je zabezpedeni na-
staveni polohy a podtu funkénich kyvnych
delisti, pro uchopeni a néslednou mani-
pulaci s vyrobky v radach, jejichi délka
i podet miZe byt odlisny. Uvedeného iucelu
se doséhne tim, Ze centrélni hydromotor
je spojen se dvdma nastavitelnymi jezdei,
ve kterych jsou kyvnd uloZeny &elisti,

z nichZ ka%d4 je spojena s prisluSnym
pracovnim hydromotorem, ktery je svym
druhym koncem pfipojen na nastavitelného
jezdce. Soumérnost pohybu nastavitelnych
jezdcd je zabezpedena jejich spojenim
synchronizaénim napiiklad pakovym mecha-
nismem.
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Vynéles se tyké hydraulického serizovaciho mechanizmu o&iisﬁﬁ&éﬁ”

manipulanfch ¥elistf, ktery umoZnuje nastaveni polohy ¥elisti
podle velikosti manipulovanych predmétd nebo podle rozmérd ma-
nipulovaafch vjrobkd a v p¥{pad¥ manipulace s men3im poltem r'ad
neZ je pofet lelisti umoZnuje odklopeni ¥elistf, které nejsou
ve funkci z pracovniho prostoru.

Dosud znémé konstrukce pro manipulaci s cihelnymi tvarovkami nebe
obdobnymi vyrobky vyuzivaji k jejich prenédsSeni menipulainich me~
chenizml, jejich% Zelisti jeou zpravidla svirdny hydraulickyni
‘nebe pneumatickymi vélci. 8elisti menipuladnfch mechanizmd mus{
byt z ddvodd vyrovnéni toleranc{ vyrobkd opatfeny pruinymi ele~-
menty.

PFi v&t3fim podtu tvarovek v jednotlivych odebiranych Fadéch a

pFfi v&t3ich tolerancich tdchto vyrobkd mohou byt rozdily délek
vedle sebe uspofddanych a spoledn¥ sviranych fad ji% tek znalné,

e pru¥né elementy na felistech manipuladniho mechanizmu nesta¥{
vyrovnat predm&tné rozdily a z toho divodu dojde k uvolndni vy~
robkd s jejich néslednym znehodnocenim. V tekovych prfpadech se
pou¥ivajf nejlestéji samostatné &elisti pro kaZdou Fadu, priZem%
ka%dd z &elist! je ovlddédna vlastnim.pneumatickyn nebo hydraulickym
vélcen.,

v pripadd poZeadavku menipulace s predmity uloZenymi v Fadéch

vedle sebe miZe nastat situace, kdy pFi jednom pracovnim cyklu jé
nutné prenést n¥kolik rad tvarovek o stejném poltu kusd ve viech ra-
déch, pFitem¥ tvarovky jsou uchopeny Zelistmi manipula¥niho za¥{-
zenf{ ve smiru podélnych os ¥ady za Celni plochy krajnich tvarovek.
P#i daldim cyklu je menipulovéno se sestavou stejnych tvarovek,
avdak o jiném po¥tu kusl v $ad¥ oproti prvni operaci. Proto délce
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‘manipulovanjch ¥ad se musi pFizplsobit i poloha nebo zdvih Ze-
list{ manipule®niho mechanizmu. Prestaveni{ polohy Zelistf pro
uchopeni rdzn¥ dlouhfch ¥ad, jak byle vySe uvedeno, lze provést
tak, Ze se pouZije pneumaticky nebo hydraulicky védlec o vit3im
~ zdvihu ne% je potfebny pracovmi zdvih. Vliestni nastaveni polohy
%elistf menipula®niho mechaniznu se provede vysunutim pistnice
vdlce a k sevieni se 1yui13e Jen Cést Jeho zdvihu.

- Nevyhodou Felient uﬁn@atatnymi‘éelistni pro’kaﬁdou‘iaﬂﬁ Je vzhledem
k nutnosti pouZit{ vélcd men¥fch primird, které majl mend{i zdvih,
omezené rozpit{ prestaveni polohy Zelisti. JestliZe se polet tva-
rovek v taddch a tim i délka Pad zna¥n& 1i3{, nelze predmdtny zpi-
sob prestavovéni ¥elist{ manipula¥nfho mechanizmu vibec pouXfit.

' Dal¥im zplsobem nastaveni polohy &elist{ manipulenfho mechaniz-
mu je mechanické prestaveni. Nevyhodou tohoto zplisobu je, Ze

v pripadé pouZitf witSfho potu samostatnfch Xelist{ je presta-
vovén{ pracné a Zasovd néro¥né. Tato nevyhoda je zndsobena v p¥{i~
padech ¥asté zm3ny rozmird manipulovanych ¥ad vyrobki.

V n&kterjch pripadech manipulse se m¥nf i pofet Fad menipulovanych
tvarovek a je dén poZedavek, aby &ést ddlenych Celisti ovlddanych
hydraulickymi nebo pneumetickymi vélci, které by pro dany p¥ipad
nebyly funk¥ni, opustily svoje pracovnf mfste (nap¥{klad z ddvo-
du omezeného uklédaciho prostoru) a po menipulaci op&t zaujaly
pivodni pracovnil polohu. Aby se tyto nefunk¥ni Zelisti nemusely
pracnd demontovat pou%ivajf se Zelisti posuvné ve vedeni a p¥i
nérazu na prekd¥ku se zasunou ve svislém smdru a nebrénf del3{

~ funkei. Po uloZeni a zdviZenf menipula¥nfiho mechanizmu se opEt
vysunou do pracovni polohy. Je-li vZek svirnéd sila manipula¥niho
mechanizmu velkd a Selisti nelze dostate¥nd pevnostn¥ nadimenzo-
vat dochdzi k je jich trvalé deformaci a tim i k nespolehlivosti
funkce celého za¥{izeni. |
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Vyéé uvedené nedostatky odstrafiuje hydraulicky serizovac{ mecha~
nizmus odklopnych manipula¥nich Zelist{ podle vynélezu, jeho%
podstata spolivéd v tom, %Ze oba konce centrélnfho pi‘imoéaréhe
hydromotoru jsou ¥epy spojeny s nastavitelnymi jezdci posuvné
uloZenymi ve vedent pevného rému, v nichZ jsou na %epech proti
sobé& uloZen;y dvojice kywnych Zelisti spojenych Zepy s pracovni-
mi p¥{modarymi hydromotory upevn¥nymi ¥epy k nastavitelnym jezd-
clm, pfi¥emf nastavitelny jezdec je s druhym nastavitelnym jezd-
cem spojen synchromzaénim napi‘iklad pékovym mechanizmem uloZenym
na pevném rému.

Na pﬂpoaeninivykresu Je achemat:.cky znézornén prfklad provedeni
!vd:raul:.ékého sefizovaciho mechanizmu odklopnych Zelisti kde
obr.l zachycuje zaFizenf v bonim pohledu a obr.2 v piddorysu.

Ve vedeni 6 pevného rému 7 se prost¥ednictvim centrdlniho p¥imo-
Sarého hydromotoru 9 pohybujf nastavitelnf jezdeci L a 12, kteff

jsou k centrélnfmu pfimo¥arému hydromotoru uchyceni na Zepech 4.

V nastavitelnych jezdeich 1 a 12 jsou préti sob& kyvn& uloZeny

na fepech 3 kyvné ¥elisti 10 a 2, které jsou vyklépdny pracovni=

mi prfimolarymi hydromotory 5 a ll, uchycenymi jednim koncem Zepy

14 k nastavitelnym jezdcim 1 a 12 a druhym kénc.en ke kyvnym Celis~-
tem 10 a 2. Nastavitelnt Jezdci l a 12 Jjsou synchroniza¥nim napfiklad
'pékovym mechani_zmem 8 uloZenym na pevném rému 1 spojeni.

Funkce hydraulického sefizovaciho mechanizmu odklopnych menipulal-
nich felisti je nédsledujfci: : ,

Po prestaveni nastavitelnych jezdcl ) a 12 s kyvnymi ¥elistmi 10
a 2 v pi{pad¥ zmény délky menipulovanych Fad tvarovek slouZi
centrdln{ p¥fmodary hydromotor 9. Tente centrélnf primoZary hydro~-
motor 9 souasné provddi pracovnl zdvih kywvnych ¥elistf 10 a 2
prostfednictvim nastavitelnych jezdd 1 a 12. Soumdrnost pohybd
nastavitelnych jezdcd 1 a 12 a tim i kyvnfch ¥elistf 10 a 2 k ose
manipulednfho mechanizmu zajiZtuje synchroniza¥ni napfiklad pdko-
vy mechanizmus 8. P¥i sviréni Pfady tverovek jsou kyvné Zelisti
10 a 2 ve svislé poloze a pracovni pFimo¥aré hydromotory 5 a 11
Jsou fixovény ve své poloze a neprovddi Zédny pohyb. Po ukon¥eni
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pracovaiho zdvihu centrélntho pfi{moZarého hydromotoru 9 kyvné
elisti 2 provedou krdtky pracovni zdvih pomoci pracovanich p¥i=-
mo&arych hydromotord 11 a seviou menipulované tvarovky. ProtoZe
- kaZdd kyvné Zelist 2 je samostatn® ovlédana svym pracovnim p¥i-
modarym t\ydromotorem 1l dojde k sevienf viech rad manipulovanych
vyirobkd bez ohledu na jejich délku, kterd miZe "byt'r‘ﬁz'né v dlis-
ledku toleranci tvarovek. P¥i pracovnim zdvihu kyvnych &elistfi 2
zlstdvajl kywné felisti 10 v klidu. Je-1li manipulovéno mensfm po¥tem
Fad neZ je podet kywnych Zelistf 10 a 2 a v p¥lpad¥, Ze by kywmé
gelisti 10 a 2, které nejsou ve funkci neumo¥novaly odebrénf nebo
uloZeni menipulovanych Fad na prostorové omezené misto Jsou tyto
vyklopeny kolem &epld 3 pomoci pracowvnich pfimolarych hydromotord
5 all.
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Hydraulicky sefizovaci{ mechanizmus odklopnych menipuleZnich
Zelistl, sestévajicd 2z pevného rému e ;0dklopnych svérnych Eelistd
vyzna¥eny tim, -¥e oba konce centrélntho p¥imoerého hydromotoru
(9) jsou Zepy (4) spojeny s nastavitelnymi jezdei (1) a (12)
posuvn® uloZenymi ve vedenf (6) pevného rému (7), v nichZ jsou
na Zepech (3) proti sob¥ .ulo»ﬁeny dvojice quycn Selistt (10) a
(2) spojenych Zepy (13) s pracovnimi p¥imo¥arymi hydromotory (5)
a (11), upeménysmi &epy (14) k nastavitelnym jezdetm (1) a (12),
pri¥emZ nastavitelny jezdec (1) je synchroniza&nim nap¥iklad
pékovym mechanizmem (8) .mozgmm na pevném rému ("7 ) spojen s na-
stavitelnym jezdcem 12),

1 vykres
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