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(54) Pretdlec{ manipuldtor

(57) Zat{zen{ je urleno pro automstické
pretdlent diskovych obrobkd o 180" na
specidlnim obrébicim stroji nebo na au-
tomatické vyrobni lince. Umoinuje tak
oboustranné opracovdn{ souldsti v au-
tomatickém cyklu, Na pri&niku nosné
konstrukce je upevnino vertikdlnd vy-
suvné zvedac{ rameno s vymZnitelnym
chapalem, ovlddané hydromotorem. Mezi
ob&ma krajnimi polohami zvedacfho ra-
mene Je vytvofrena mezipoloha, ve které
Jje na otoln& uloZeném nosniku upraven
sklopny rém s upinacim mechanismenm.
Upinac{ mechanismus 1 chapal jsou
opatieny Zelistmi ovlddanymi kloubovi
uloZenymi uhlovymi upinacimi pdkami,

prisludné hydraulické vélce. OtdZent(
obrobku se provédd{ v mezipoloze po
pteddn{ zvednutého obrobku do upinacf-
ho mechanismu.

-l




Cs 268287 1

Vynélez se tykd pretdfeciho manipuldtoru, zejména pro automatické pretdleni ob-
robkd diskového tvaru, opracovédvanych na automatické obrdbici lince.

U hromadn# obréb&nych souldstf se stdle vice a vice vyulfvd jednoulelovych a
specidlnich strojd a automatickych obréb¥cich linek, u kterych nabyvd na ddlelitosti
potadavek na jejich variabilnost, to znamend moinost rychlého prestaveni linky na Jji-
né, tvarové podobné obrobky. V soulasné dob& virdstd i sloiitost obrdbinych souldst{
s stdle vice se vyskytuJ{ poiadavky na moinost obréb&nf souldstl ze vSech stran bez
ruéntho zésahu obsluhy. To v3e vede ke zvyBujfcim se nérokdm na manipulaci s obrobdky.
Do skladbylinek se proto zafazujf konstrukZnd rdzn¥ redend manipulaln{ zarf{zenf, kte-
rd provdd&jf{ zminu polohy souldsti bihem jeJich prichodu linkou. Pritom je nejvitiim
problémenm zajidt&n{ presnosti polohovdn{ jak prd odebirdn{ obrobkd z upinale, tak i
pri Jejich pretdfen{ a novém uloZenf do upinale. U zndmych manipulaZnich soustav,
pouiivanych u vy3e uvedenych vyrodnich zat{zen{, se souldst nejdf{ve dopravi do otd-
&ec{ polohy zpravidla krokovym dopravnikem, poplipadi pracovnim védlcem, potom se
pomoc{ dal¥f{ch samostatnych mechanismd ustavi. Potom teprve ndsleduje pletofen{ sou-
g4sti do poiadované polohy specidlnim natdlecim zarfzenim, které Je veesm¥s konstruo-
véno pro jeden typ souésti. 5 ohledem na kombdinaci Jednotlivych pohybld, vyvozova-
nych rdznymi prvky se jen obt{ind dosahuje potadovand presnost. Daldim velkym nedos-
tatkem znémych zarfizeni je obtiinost jejich prastaven{ na Jinou souldst. S tim sou-
visf i neplim2fené vysokd cena. Kombinace vzdjemni se pFekryvajic{ch pohybd - pii-
molarého a otoZného, veds ke rvylenym ndrokim na prostor a &lenitost celého mecha-
nismu. Ve slolit&j3fch pffpadech bylo nutné prerulit tok linky v mflsté plepolohové-
n{ obrobkyd, rudn¥ zminit pomoc{ balanceru jepo{polohu a znovu ho upnout do upinale.

Yy3e uvedené nevyhody odstranuje plretéfecf manipuldtor podle vyndleru, jehol
podstata spolivd v tom, e volny konec zvedaciho ramena, zasahujfci do prostoru
uvnity rémové konstrukce, je opatifen dridkem vyminitelného chapale, plilemZ po
obou stranéch zvedaciho ramena je upraven upinaci mechanismus uloZeny na sklopném
rému napojeném na hydraulicky skldpdc{ vdlec, ktery Je upevnin na nosnilu uloZeném
na horizontdlnim oto&ném &epu, napojendm na hydraulicky natdfec{ vélec upevniny
na jednom ze stojand rdmové konstrukce. Upinac{ mechanismus tvoi{ dvojice upinacich
telist{, z nichi kxaidd jJe kloubovd spojena pridriovac{ pékou a uhlovou upfnac{ pé-
xou pomoci otodngch spojovacich Zepd s upinaci kostkou. Vystupujfc{ vn&Jj3{ konec
xa2dé dhlové upinac{ pdky Je oto¥n# spojen s téhlem napojenym na upfnaci vélec,
ulo%eny pomoc{ otoZného &epu na sklopném rému tak, e poddlné osy tdhel spolu svi-
raj{ tupy dhel. V driéku chapale je ulolen odpruZeny p{st, v jehol fale je vytvo-
fen hydraulicky vélec uzavfeny vikem, kterym prochdz{ prodloulend pfstnice, opatie-
né upinacim krouikem a uvolnovacim kroutkem, které jsou v alternatiwnim styku
s privrécenymi konei uhlovych pdk vykyvn& ulolenjch v tEleses chapale a otolné spo-
jenych s &elistmi, které jsou kloubovi spojeny pomocnymi pékami s télesem chapale.

Pretdlec{ manipuldtor provedeny podle vyndleru, ktery je proveden jako univer-
’ 241ln{ otdfec{ zalf{zen{ vhodné pro ¥iroky sortiment obrobkd diskového tvaru. Pre-~
stavenf na jiny disk se pritom provdd{ zcela Jednodude vyménou chapale a snadnym
pfestavenim upf{nacich prvid.

Pi{Xxladné proveden{ pletdieciho manipulétoru podle vyndlezu je schematicky
znézornino na pripojenych vykressch, kde na obr. 1 je celkové uspoiddén{ v ndrysu,
na obr. 2 je toté: zarfzen{ v bokorysu, na obr. 3 upinac{ mechanismus pletdlecfho
zat{zen{ a na obr. 4 je vyminny chapal s dridkem.

Na pri{&niku } rdmové konstrukce )} Jje plipevnina deska 4 zvedaciho xalf{zen{,
opattend vodicimi kladkami 11, ve kterych je ulofeno vertikdlnd vysuvné ramenc 5,
na jehoi spodnim konci Je upraven driék 9 vyménitelného chapale 10. Vysuvné rameno
5 Je opatleno podélnym orubenym hrebenem }O, do kterého zabird pastorek 29 zvedaciho
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hydromotoru 12, elektromagnstickou brzdou l4 a omezovacf{mi protidorazy 27 horn{ a dol-
ni polohy omezovacich dorazd 26. Na horni{ konec zvedaciho ramene 5 je napojen plivddi-
c¢{ tet¥zec )3 s privody tlakového média. V dridku 9 Jje umistin pfst 43}, opatfeny roz-
pérnou pruiinou 44 a vodicim perem 45. Na stran¥ protileblé zvedacimu rameni 5 je

v pistu 43 vytvolren hydraulicky vdlec 42 uzavieny vikem 47, kterym prochdz{ prodlou-
Zend pistnice 46, opatfend upfnacim krouikem 50 a uvolnovacim krouikem 51, Mezi oba
kroutky 50, 51 zasahuj{ zcbou stran piilehld ramena uhlovych pdk 28, otodn¥ uloZenych
na Cepu 48 v t¥lese 4] chapale 10. K druhému rameni uhlovych pdk 28 je pomoct dalifho
tepu 48 piipojena feliat 52, opatlend pomocnou pdkou 53, kloubovE spojenou s tilesem
41 chapale 10. Rozevien{ Zslist{ 52 je vymezeno omezovac{mi dorazy 49. Na jednom ze
stojend 2 rémové konstrukce ) Je upevnin hydraulicky natdleci vdlec 16, opatieny ne-
zakreslenym ozubenym hiebenem, ktery ples také nezakreslené ozubené kolo otd&{ hori-
zontdlnim otolnym fepem 15. Natdfen{ je pozvolnd a je I{zeno nezakreslenym propor-
ciondlni{m ventilem. V prostoru mezi ob¥ma stojany 2 Je upraven nosnfk § sklopného
rénu 7 s upinacim mechanismem 8. Rozsah otdlenf sklopného rdmu ] Je 160° a Xxrajni po-
lohy Jjsou vymezeny pevnymi dorazy 17 a protidorazy 18. Na nosnfku § je déle upevnéh
hydraulicky skldpéci vélec 20, ktery ples ozubeny hieben a pastorek (nejsou zakres-
leny) sklépi sklopny rém ] do vodorovné, respektive svislé polohy. Ve vodorovné po-
lozs js sklopny rém ] dotlalovdn pres pomocné dorazy 22 na pomocné protidorazy 21.
Tlakové médium Je do sklép¥cfho vdlce 20 privddino nezakreslenou vEtv{ kandlkd pro-
vedenych v otolném &epu 15, napojenych na prf{vodn{ hadice 19. Na Zele sklopného ré-
mu 7 jeou po obou: strandch zvedac{ho ramene 5 upraveny upinacf Zelisti )1 upinactho
mechanismu 8. Kaldd z upfnacfch &elist{ 31 je kloubovi spojena pridriovac{ pékou 34

a thlovou upinac{ pdkou 35 pomoct otofnych .spajovacich Zepd 36 s upinac{ kostkou }3.
Uhlové upinact pdky 35 jsou svym vnéjsin koncem spojeny otolnd s téhlem 37, napoje-
nym na polohovaci vélec, uloieny na otolném Zepu }9 ve sklopném rédmu J. Pr{vod tla-
kového média je proveden daldf{ vEtvi kandlkd v oto&ném &epu 15, na kterou jsou na-
pojeny hadice 23 zaust¥né do rozvodové kostky 24 a odtud dal&fmi hadicemi 25 do
upinald 8. Na upinacich kostkdéch J3 Jsou upraveny dosedac! &epy 32 pro obrobek.
Preestavenf{ pretddeciho manipuldtoru na jiné eouldsti se proveds posunutim upinacich
kostek 33 na vodicim peru 40 x vyminou tdhla 37.

Pred zalétkem manipulace =e pletdlec{ manipuldtor nachézf ve vychozi polozs,
ve které Jje zvedac{ rameno 5 ve stledn{ odklddac{ poloze, chapaé 10 se nachdzf v
rozeviendm stavu a otdlec{ mechanismus je také v odklddac{ poloze. Bklopny rém 1 Je
ve vodorovnd poloze 2 upinac{ mechanismues 8 je uvoindn. Po vysldnf signdlu, e byl
obrobek dopraven pod pretdlecf manipuldtor, sjede xvedacl rameno 5 do doln{ polohy
a chapal 10 sevie obrobek. Potom vyJjede zvedac{ rameno 5 do atlednf, plrepinsci po-
lohy, kde obrobek plevezmou upfnac{ Zelisti 3J1 upinacfho mechanismu 8 a pritlaZf
ho na dosesdaci &epy J2. Celisti 52 chapale 10 uvolnf obrobek a rameno 2 vyJede do
horn{ polohy. Nésleduje otolenl obrobku otolenim nosnfku § se sklopnym rémem 7
napriklad o 180°, Zvedac! ramenc 5 ejede zpEt do stledn{ plfepinaci polohy a plevez-
me obrobek, ktery potom upinac{ mechanismud 8 uvolnf, V dald{ fdzi nésleduje sklo-
peni aklopného rému 7 o 90° do svinléd polohy, &imi se uvoln{ prostor pod obrobkenm.
Zvedac{ rameno 5 sjede do doln{ polohy a uloif{ obrobek na nezakreslend vodorovné
dopravnl zatrfzenf{., Celisti 52 chapale 10 se rozeviou a zvedac{ rameno 5 se vrdt{
do vychoz! polohy. Soudasn® s rozaevienim &ellst{ 52 chapale 10 a » névratem zveda-
c¢fho ramena 5 do vychoz! polohy se sklopny rém ] nejdfive natodf do pivodnf polohy
a opét se vyklopi. T{m je celé zalfzen{ pripraveno pro dald{ pracovn{ ukon.
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Pretd&ec{ manipuldtor, zejména pro automatické pletden{ obrobkd diskového tvaru,
opracovédvanych na automatické obrébdc{ lince, opatieny rvedacim zaff{zen{m upevni-
nym na pi{&niku rémové konstrukce a tvofenym deakou s vodicimi kladkami, mezi
kterymi Jje ulofenc vertikéln¥ vysuwné zvedac{ rameno, opatfend podélnym ozubenym
hiebenem, ktery Je v zdébiru s paatorkeh zvedac{ho hydromotoru, vyznalujicf se
t{m, %e volny konec zvedaciho ramena (5), zasahujfc{ do prostoru uvnit} rdmové
xonstrukce (1), Jje opatten dridkem (9) vym&nitelného chapa&e (10), prilfemi po
obou strandch zvedacfho ramene (5) je upraven upinasci mechanismus (8), uloieny
na sklopném rdmu (7), napojeném na hydraulicky sklép&cf vdlec (20), ktery jJe
upevnén na nosniku (6) ulofeném na horizontélnim oto&ném Zepu (15) napojeném na
hydraulicky natéec{ vdlac (16) upevniny na jednom ze stojand (2) rémové
xonstrukece (1),

Pretédfecf manipuldtor podle bodu 1, vyznalujfcf se tim, Ze upinac{ mechanismus
(8) tvorf dvojice upfnacfch Zelist{ (31), z nichi ka%dd Jje kloubovi spojena pfi-
driovac! pdkou (34) a uhlovou upinacf pdkou (35) pomoci otolnych spojovacich &e-
pd (36) s upinaci kostkou (33), prilemi vystupujic{ vnijE{ konec kaldé uhlové
upinaci péky (35) je otoénk spojen s téhlem (37) napojenym na upinac{ vélec (38),
uloieny pomoc{ oto¥ného &epu {39) na sklopném rédmu (7) tak, Ze podélné osy tshel
(37) apolu svirajf tupy uhel. ' .

Pretdtec{ manipulétor podle bodd l-a 2, vyznadujfc{ se tim, %e v dridku (9) cha-
pate (10) Je ulolen odpruleny pist (43),-¥ Jého¥ Zele je vytvoren bydraulicky
vélec (42), uzavieny vikem (47), kterym prochéz{ prodloulend pistnice (46),
opatfend upfnaci{m kroultkxem (50) a uvolnovacim krouikem (51), které Jsou v alter-
nativnim styku s pRivrécenymi konci udhlovych pdk (28) vykyvn& uloienych v tile-
se (41) chapale {10) a otoln¥ spojenych s lelistmi (52), kteréd jsou kloubovi
spojeny pomocnymi pdkami (53) s t&lesem (41) chapale (10).

4 vykresy




CS 268 287 Bl

s

M

L
,_ H®|\
iI== e .
N —
: N\ g
\ b
) i T =
R ~ N
o~ _all Al -
e — B/
(M)
ZaRY -

obr. 1




10

S 268 287 Bl

obr. 2




Cs 268 287 Bl

=t

obr.

J




CS 268 287 Bl

[T

L5
12
— |
L7 i |
\ 1 4| _—%
. o
50 S I i1
\q\; : J—% .
| /_@LF\“ ~0)(0) (o
ﬁ @- Q | @_@1\
53 52|
| «8 28 51

obr 4




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

