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Sva¥ovac{ hubice je jednak spojena
ptes péku a pouzdra Sepu sva¥ovaci hubice
s pistnic{ pracovnfho vdlce, ktery je

. upevnén na spodni &4asti vertikdlniho po-
hybového dstrojf a jednak pfes paku a ku-
lovy &ep se spodnim dorazem vertikdlniho
pohybu manipuldtoru, ktery je uloZen na
vodici{ ty&i vertikdlnfho pohybového dstro-
ji, které je ulo¥eno na &ele horizontdl-
nfho pohybového mechanismu.
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vyndlez ¥e¥f sva¥ovaci manipuldtor, zejména pro p¥iva¥ovéni p¥irub k trubkdm znainych
rozmé&rl.

V soudasné dobd se provadf vlastnf sva¥ovdni p¥irub k trubkdm ve stavebnf praxi nejdas-
t&ji rudn&. K této préci je nutno mit k dispozici pomocného svd¥ele a drobné sva¥eci pomicky,
p¥i&emZ vlastni svarovdni musi provddét kvalifikovany . svédied.

pP¥esto je produktivita této préce pomérn& mald a kvalita svaru je odvozena od zrufnosti
a zodpovédnosti svd¥ede, ktery svar provadi. - o

Uvedené nevyhody jsou odstrandny poloautomatickym p¥ivafovédnim p¥firub k trubkém s vyu-
%2iti{m sva¥ovacfho manipulétoru podle vynadlezu, jeho%Z podstata spolivd v tom, fe svafovaci
hubice je jednak spojena pfes pdku a pouzdro &epu s pistnici pracovniho vélce, kfery je
upevnén na spodni &4sti vertikélnfho pohybového dstroji a jednak pfes pdku a kulovy Zep
se spodnim dorazem vertikdlnfho pohybu, ktery je uloZen na vodic{ ty&i vertikdlniho pohybo-~
vého Gstroji, které je uloZeno na Cele horizontdlniho pohybového mechanismu.

K horizontdlnimu pohybovému mechanismu je p¥ipevn&n krakorec s odpruZenym pZitladngym
mechanismem sva¥ovanych trubek.

Horizont&lni pohybov¢ mechanismus, je opatfen horizontdlnim pohybovym vdlcem a alespoi
dvéma vodicimi tyfemi, z nichZ alespoi jedna je opat¥ena stavitelnymi dorazy.

Vertikélni pohybové tdstroji je opat¥eno pohybovym vdlcem a alespon dvéma vodicimi tyle-
mi, z nich% alespon na jedné je vytvofen spodni doraz vertikdlniho pohybu a dva hornf dora-
zy tohoto pohybu, p¥idem¥ tyto dorazy jsou po obvodé vodicf tyle vzdjemn& piesazeny.

svafovac{ manipuldtor podle vyndlezu podstatnd zvySuje produktivitu préce p¥i p¥iva-
¥ovéni p¥irub k trubkdm a soulasn& odstraiuje vliv svéd¥ele na kvalitu svaru, nebot sva¥ovani
se provad{ poloautomaticky. '

Vlastn{ za¥f{zen{ podle vyndlezu je jednoduché a nemd proto zvla3tn{ ndroky na servis
a ndhradni dfly.

U rozm&rnych trubek a p¥irub nenf{ zanedbatelry p¥fnos v oblasti sni’enf{ fyzicky naméha-
vé préce.

P¥ikladné provedeni sva¥ovaciho manipuldtoru podle vyndlezu je zndzorndno na p¥iloZe-
nych vykresech, kde obr. 1 uvdd{ ndrys natéégpiho mechanismu svaf¥ovac{ hubice, obr. 2 pidorys
nat&¥ecfho mechanismu sva¥ovac{ hubice, obr. 3 uvdd{ podélny Yez horizontdlni pohybovou

jednotkou.

P¥ikladné provedeni svatovaciho manipuldtoru podle vyndlezu vychdzi ze sva¥ovaci hubice
1, kterd je spojena pfes pdku 2 a pouzdro 3 &epu 4 svafovac{ hubice s pistnici 5 pracovniho
vélce 6, ktery je upevn&n na spodni -¥4sti vertikdlniho pohybového dstrojf 7. Soutasn& je
sva¥ovac{ hubice 1 pfes péku 8 a kulovy Cep 9 spojena se spodnim dorazem 10 vertikdlnfho
pohybu manipul&toru. Spodni doraz 10 je uloZen spole&n& s ob&ma hornimi dorazy 11, 12 na
vodici ty#i 13 vertik&lnfho pohybového dstrojf 7, které je uloZeno na &ele horizontdlniho
pohybového mechanismu 14.

K horizontdlnimu pohybovému mechanismu ;ﬁ mi%e byt p¥ipojen krakorec s odprufenym p¥i-
tladnym mechanismem sva¥ovangch trubek.

Horizont&lni pohybovy mechanismus 14 je v daném p¥ipadé opat¥en dv&ma vodicimi tyZemi
15, 16, z nich¥ alespoﬁbjedna je opat¥ena stavitelnymi dorazy horizontdlnfho pohybu manipu-
latoru. Vlastni pohyb je odvozen od horizontélnfho pneumatického pohybového vélce.
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Vertikdlnf pohybové Ustrojf 7 je opatfeno dvéma vodicimi tySemi 17, 18, pfilemZ k jedné
z nich, respektive ke spodnimu dorazu 10, je pfes pdku 8 p¥ipevnéna svafovac{ hubice 1.
Na této vodic{ ty&i 18 jsou p¥ipevn&ny i dva hornf dorazy 19, 20, které vymezuji horni polohu
manipuldtoru pro sva¥ovéni vn&jsfho a vnit¥niho svaru pro sva¥en{ p¥{ruby a trubky.

Spodni doraz lg a hornf dorazy 19, 20 jsou po obvodé vodic{ tyle 18 vzdjemn& pfesazeny,
cof umoZfinje jednoduché ¥fzen{ horizont&lnfho pohybu celého manipuldtoru.

Manipuldtor podle vyndlezu umoffiuje rychlé a jednoduché nastaveni dvou zdkladnich poloh
sva¥ovaci hubice 1, tedy pro provedeni wvnit¥nfho a vn&j8iho svaru, pot¥ebnych k dokonalému
p¥ipojeni p¥fruby k trubce. Optimélni vyuZiti tohoto manipuldtoru vyZaduje soudasné pouZitf -
polohovadla, kde jsou na zésobni stolici uloZeny trubky, na nichZ jsou za pouZiti jednoduché-
ho pfipravku ji%¥ p¥ipevn&ny p¥fruby. Jedna z téchto trubek je uloZena tak, Zfe le%ff na p¥f&-
niku zdsobnikové stolice a opird se o ndb&h pevné ddvkovac{ nardiky. Hydraulicky nebo pneu-
maticky vadlec potom zvedne rameno, které nadzvedne trubku tak, %e se odvalf po n&b&hu a%
se dostane na poddvaci skluz a ddle na dvojice op&rnych kladek, kde dojde i k ustaveni sprav-
né podéiné polohy této trubky.

Po tomto pfesném ustaveni dojde k p¥iva¥enf p¥imo k trubce svaFovacim manipuldtorem.

PREDMET VYNALEZU

1. Sva¥ovaci manipuldtor, zejména pro p¥ivafovadnf{ p¥irub k trubkdm, vyznadujici se
tim, fe svafovaci hubice (1) je jednak spojena pfes pdku (2) a pouzdro (3) &epu (4) sva¥fo-
vaci hubice (1) s pistnic{ (5) pracovniho véilce (6), ktery je upevn&n na spodni &&sti verti-
k&4lniho pohybového dstroji (7) a jednak pfes padku (8) a kulovy Cep (9) se spodnim dorazem
{10) vertikdlniho pohybu, ktery je ulofen na vodici ty&i (13) vertikdlniho pohybového tstro-
j1 (7), které je uloZeno na &ele horizontdlniho pohybového mechanismu (14).

2. Svatovaci manipuldtor, podle bodu 1, vyznadujfci se tim, Ze k horizontd&lnimu pohybo-
vému mechanismu (14) je p¥ipevnén krakorec s odpruZenym p¥itlanym mechanismem svafovanych
trubek.

3. Svafovac{ manipuldtor, podle bodu 1, vyznadujici{ se tim, Ze horizontd&lni pohybovy
mechanismus (14) je opat¥en horizontdlnfm pohybovym vdlcem a alespoii dvéma vodicimi tylemi
(15, 16), z nich%Z alespon jedna je opatf¥ena stavitelngymi dorazy horizont&lniho pohybu.

4. Svatovac{ manipulétor, podle bodu 1, vyznadujfci se tim, Ze vertikdlni pohybové
dstroji (7) je opatfeno samostatnym pohybovym vdlcem, a alespon dvéma vodicimi tyCemi (17,
18), z nich% alespoii na jedné je vytvofen spodni doraz (10) vertikdlniho pohybu a dva hornf
dorazy (19, 20) tohoto pohybu, pfi¥emf tyto dorazy (10, 19, 20) jsou po obvod& vodici tyde
(13) vz4jemn& pF¥esazeny.
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