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(54) Hydraulické manipulaéni zafizeni
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Hydraulické manipula&nf zaifzeni je 0
urteno predeviim pro automatické obrédbéci
linky, speciilni automatické obrébéci 2
stroje vybavené manipuldtorem a je ur&eno 27
pFedeviim pro zveddni soutdsti prstencového 28 ° 24 L2
tvaru z dopravni polohy do vySkové rozdil- 8
né nakladaci polohy. Hydraulické manipula&- K -
ni zatfzen{ tvo¥{ zvedaci vdlec, jehoZ ‘ %
pistnice nese jedno&inny pracovni vélec 10
s ozubenym pistem, ktery zabird do ozube- bie
ného kola a prendfi pohyb do protisméru = \ 2
na manipula®n{ trny. Pracovni védlec : " | g
je propojen se zvedacim vdlcem prostiednic- » h\ P
tvim prepoustdcfho kandlku vytvofeného q I
v pistnici zvedacfho védlce. Polohu zvedac{~ c :‘ \\a 15
ho obrobku zajiifuje odpruZend dvojzvratnd S 9
p¥idrfovaci pédka. :| 1
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Vyndlez se tfké hydraulického manipulaZnfho za¥fzeni zejména pro zvedéni souldsti
prstencového tvaru z dopravni polohy do vySkové rozdilné naklddaci polohy.

P¥i opracovan{ rotadnich sou¥dsti prstencového tvaru a rdzného vndjsiho prim&ru
vzik4 &asto problém prostorového uspofddéni obrobkd v Gseku mezi mezioperadnim dopravnikem,
manipulétorem a upinaem specidlniho obrab&ctho stroje nebo pracovn{ jednotkou. U pln&
automatizovangch systémi pak nen{ moZné zafadit do automatického procesu lidsky &initel,
ktery by kompenzoval rizné vndji{ priméry soudédsti.

Jsou zndma hydraulick& zvedac{ za¥fzeni pro vyikovou manipulaci rotadnimi sou¥édstmi,
ta jsou vSak vesm&s vybavena dvéma pracovnimi vdlci, z nich¥ ka%fdy je napojen na samostatny
ovlddaci systém. Takto fesend zvedact zatizen{ jsou znadn& sloZitéd v disledku vétEiho
mno¥stvi nezbytnych ovlddacich prvkid a p¥ivodd a znamenaji{ i pomérn& zna&ny zastavény
prostor, cof je zvlat nevyhodné u specidlnich obréb&cich stroju.

Uvedené nevyhody odstrafiuje hydraulické manipula®nf za¥izen{ podle vyndlezu jeho#
podstata spo&iva v tom, ¥e ho tvoii zvedaci vdlec s pistem opat¥engm pistnici, k jejimuZ
vn&j&fmu konci je p¥ipevnin kolmo orientovany jedno&inng pracovni vélec, vybaveny ozubenym
pistem, opatfenym vratnou pfuiinou a nachézejfcim se ve stdlém zdbdru s ozubenym kolem,
které je v zab&ru s vysuvnymi ozubenymi trny. Na t&lese pracovniho vdlce je pomoci timenu
vikyvn& uloZena dvojvratnd p¥idriovaci péka, jeji¥ jeden konec je v trvalém styku s odprue-
nym opérngm &epem, zatimco jejf druhy konec je ve st¥idavém styku s bezpe&nostnim dorazem
a uvolnovacim dorazem.

Pracovni prostor zvedaciho vélce je na strané pistnice propojen pfes ptepoudtéci
kandlek, vytvo¥eny v podélné ose pistnice s pracovnim prostorem na funkZni strané ozubeného
pistu jednou&inného pracovniho vdlce.

P¥fkladné provedeni hydraulického manipula&nfho zaffzen{ je schematicky znézornéno
na p¥ipojenych vzkresech, kde je na obr. 1 celkové uspotddéni v bokorysném fezu a obr. 2
predstavuje pohled na za¥fzeni ze strany protilehlé upinanému obrobku.

‘Na konzole 4 ﬁopravniku je upevnén zvedac{ vdlec 1 uzavieny na stran& konzbly vikem
3 a na protilehlé strané prichozim vikem 2. Uvnit¥ zvedacfho vélce 1 je ulo%en pist 5
s pistnici 7, které prochézi prichozim vikem 2. K vn8jS{mu konci pistnice 7 je pfipevnén
kolmo orieritovany jedno&inny pracovni vélec 6, ve kterém je ulofen ozubeny pist 9, utésnénf»
manfetou 11, pfipevn&nou Sroubem 13 pfes podlofku 12. Pracovni prostor je uzav¥en vikem 10.

-

Na protilehlé stran& ozubeného pistu 9 je umistdna vratné pruZina 14, kterd se
opird o opdrku 15. Funk&n{ pohyb ozubeného pi{stu 9 je vymezen dorazem 17. Ozubeny pist
9 zabfrd do ozubeného kola 18, uloZeného v lotiscich 19, zaji3t&nych z&v&rnymi viky 20.
Ozubené kolo 18 je v zabZru s ozubenim dvou manipuladnich trnd 21. Na hornf ploBe t&lesa
pracovniho vdlce § je pomoci t¥menu 25 a Zepu 26 vykyvné ulofena dvojzvratnd piidrZovac{
paka 24, jeji% jeden konec je v trvalém styku s op&rnym Zepem 30 umi{sténym na opérce 29
rozpérné pruZiny 27 uloZené na vodicim &epu 28. .

Druhy konec pridrifovaci péky 24 je opat¥en h&b&hem 36 a opird se alternativné bud
o uvolfiovaci doraz 33 upevnény k vodic{ 1i%t& 35 nebo o bezpelnostn{ doraz 32 ptipevnény
k pracovnimu vdlci 6. Orientace manipulaZnfich trnd 21 je zajifténa' ty&i 23 piipevné&nou
k pracovnimu vdlci 6, kterd se pohybuje na vedeni 22 p¥ipevnéném k prichozimu viku 2
zvedaciho vdlce 1. Vedeni 22 je pro zajist&ni sprdvné funkce doplnéno dvojici stavécich
Sroubd 34.

Ty& 23 nese rovn&Z nardiky 37 koncovych spina®d 38. 2Zvedaci vilec 1 je oboustranné
napojen na pfivod 16 tlakového média, pFidem? prostor na stran& pistnice 7 je propojen
prepoustdcim kandlem 8 s funk&ni stranou- pracovniho védlce 6.
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pfivedenfm tlakového média do zvedacfho vdlce 1 na stranu pistnice 7 se p¥ivede pist
5 do zékladn{ polohy. Tlakové médium proudi pfepouftécim kandlem 8 v pistnici 7 do pracovni~-
ho vélce 6 a odtladi ozubeny pist 9 proti sfle vratné prufiny 14 a¥ na doraz 17. Pohyb
ozubeného pfstu 9 se p¥end3{ ozubenym kolem 18 na manipuladni trny 21, které se vysunou

do funk&ni polohy.

Nésleduje ptivedeni tlakového média i na druhou stranu pistu 5 zvedaciho vélce,
pist 5 se po&ne vlivem rozdflu ploch pod a nad pistem 5 pohybovat ze zdkladni polohy
do protilehlé krajni polohy a zvedd pfitom celou soustavu prvki spojenych s pracovnim
vdlcem 6, ve kterém zistdvd tlak zachovén, Manipula&nf{ trny 21, které se v pfedchozi
f4zi vysunuly do vnit¥nfho prim&ru obrobku 31 unidZejic{ s sebou obrobek 31 z vodicich
1i%t 35 do polohy, ve které pracuje nezakresleny manipuldtor. Obrobek 31 je pfitom po
celou dobu p¥idrfovén pfilehlym koncem dvojzvratné pridrZovac{ pdky 24, na jeji% druhé
rameno pisobf rozpérnd pru¥ina 27. Aby obrobek 31 dovedl sprévn& do Vvodicich 1i3t 35.

Nezakresleny manipuldtor odebere obrobek 31, dvojzvratnd p¥idr¥fovaci pdka 24 dosedne
na bezpe&nostni doraz 32, ktery ji zadrii v poloze, ve které je moZné dosud neopracovany
obrobek 31. Tlak ve zvedacim vdlci 1 je upraven tak, aby se pist 5 vracel do v§chozi
polohy, ale soudasnd aby byl v pracovnim vdlci 6 tlak, ktery prevySuje sflu vratné pruZiny
14. Jakmile pist 5 zaujme opét vychozi polohu, napojf se prostor na stran& pistnice
7 na odpad a vratnd pruZina 14 zatlad{ ozubeny pist 9 do zékladni polohy, p¥i&em? se
zasunou zpét i manipula&ni trny 21. :

Sou%asné dosedne dvojzvratnd p¥idr¥ovaci p&ka 24 na uvolfiovaci doraz. P¥i vysouvéani
a ve vysunuté poloze pistnice 5 pfidrZfuje obrobek 31 dvojzvratnd p¥idrZovaci pdka 24. PEi
névratu pistnice pf{stu 7 zvedacfho vdlce 1 do vychozi polohy naraz{ dvojzvratn& p¥idriovaci
p&ka 24 na pevny uvoliovac{ doraz 33 a sklop{ se nucend do polohy, ve které umoZni volny
pohyb soudést{ 31 ve vodicich listdch 35.

PREDMET VYNALEZU

1. Hydraulické manipula®ni za¥i{zeni zejména pro zveddni souddsti prstencového tvaru
2z dopravni polohy do vy3kové rozdilné naklddaci polohy vyznadujici{ se tim, Ze ho tvo¥i
zvedac{ vdlec /1/ s pistem /5/ opatfenym pistnic{ /7/, k jejimuZ vn&jsimu konci je p¥ipevnén
kolmo orientovany jednoZinny pracovn{ vélec /6/, vybaveny ozubenym pistem /9/, opat¥enym
vratnou pru¥inou /14/ a nachdzejfcim se ve st&lém z&b&ru s ozubenym kolem /18/, které
je v z&b&ru s vysuvnymi oéubenfmi trny /21/, ptiCem? na t&lese pracovniho vdlce /6/ je
pomoci t¥menu /25/ vgkyvn& uloZena dvojvratnd pfidr¥ovaci pika /24/, jejiZ jeden konec je
v trvalém styku s odprufenym opdrngm Zepem /30/, zatimco jeji druhy konec je ve st¥idavém
styku s bezpe&nostnim dorazem /32/ a uvolhovacim dorazem /33/. :

2. Hydraulické manipula&ni za¥izeni podle bodu 1, vyznadujici se tim, Ze pracovni
prostor zvedacfho vdlce /1/ je na stran& pistnice /7/ propojen ptes pfepoustéci kandlek
/8/, vytvoteny v podélné ose pistnice /7/, s pracovnim prostorem na funkéni strand ozubené-
ﬁo pistu /9/ jedno&inného pracovniho vilce /6/.
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