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Opis wzoru

Przedmiotem wzoru uzytkowego jest manipulator do rabowania tukéw stropnicowych obudowy
chodnikowej w likwidowanych wyrobiskach korytarzowych w kopalniach podziemnych.

Znanych jest kilka rozwigzan wspomagajgcych rabowanie obudowy chodnikowej. Jedno z nich
jest znane z opisu patentowego nr 192724 z 2000 r., gdzie do rabowania tuku stropnicowego obudowy
chodnikowej wykorzystuje sie jako manipulator stojak zabudowany na stacji kotwigcej urzadzenia.
Wada tego rozwigzania byto to, ze stojak nie miat mozliwosci wychylania na boki, co jest pozadane przy
tego rodzaju pracach.

Znane jest z opisu patentowego nr 193543 z 2001 r. rozwigzanie gdzie do rabowania tuku strop-
nicowego obudowy wykorzystywano jako manipulator stojak, ktéry jest zakornczony, specjalnym gniaz-
dem utatwiajgcym lepszy kontakt z tukiem stropnicowym. Wadg tego rozwigzania jest to, ze stojak ten
takze nie ma mozliwo$ci wychylania na boki.

Znane jest kolejne rozwigzanie z opisu patentowego nr 217924 z 2010 r. Do rabowania tuku
stropnicowego obudowy chodnikowej gdzie takze wykorzystywany jest jako manipulator stojak zabu-
dowany na ptycie. Stojak ten zakonczony jest specjalnym gniazdem i wychylany na boki za pomocg
dodatkowego sitownika.

Znane jest rozwigzanie przedstawione w opisie wzoru uzytkowego nr 72074 z 2019 r. Zastoso-
wany w nim manipulator sktada sie z teleskopowego ramienia zakofnczonego chwytakiem tuku ocioso-
wego obudowy chodnikowej. Manipulator umozliwia ,ztapanie” tuku ociosowego, jego przemieszczenie
w gtab chodnika i w koncowym etapie utozenie tuku na spagu. Wadg jego jest, ze w koncowym etapie
nie ma mozliwosci rownolegtego utozenia tuku ociosowego na spagu.

Manipulator do rabowania tuku stropnicowego obudowy chodnikowej rozwigzuje problem utoze-
nia rabowanego tuku stropnicowego w ostatnim etapie pracy ,prawie” rownolegle do spagu, co utatwia
jego wytransportowanie z obszaru likwidacji obudowy chodnikowe;.

Manipulator do rabowania tuku stropnicowego obudowy chodnikowej poruszany za pomocg ze-
spotu sitownikéw hydraulicznych ma zespét dwoch ptyt, ptyty gornej i ptyty dolnej potagczonych ze sobag
trwale krawedziami pod kgtem i do ptyty gérnej zamocowane sg ucha goérne zespotu piyt a do ptyty
goérnej i dolnej ucha dolne zespotu ptyt. Do uch goérnych zespotu ptyt zamocowana jest potgczeniem
sworzniowym sworzniem obrotowym dolna czes¢ sitownika teleskopowego ramienia a dolna koncéwka
sitownika tego sitownika potgczona jest potgczeniem sworzniowym z gérng koncowka ttoka sitownika
wychytu pionowego ramienia teleskopowego. Druga koncowka sitownika wychytu pionowego ramienia
teleskopowego potgczona jest potgczeniem sworzniowym z uchami dolnymi zespotu ptyt. Gérna kon-
céwka ramienia teleskopowego potgczona jest potgczeniem sworzniowym z uchami uchylnego chwy-
taka gdzie ucha uchylnego chwytaka potgczone sg trwale krawedziami pod katem z ptytg nosng uchyl-
nego chwytaka. Plyta nosna potaczona jest potgczeniem sworzniowym z jednym kohcem sitownika
uchylnego chwytaka a drugi koniec sitownika uchylnego chwytaka potgczony jest potgczeniem sworz-
niowym z uchami wewnetrznymi teleskopowego ramienia.

Powierzchnia zewnetrzna teleskopowego ramienia ma korzystnie ksztatt cylindryczny.

Manipulator do rabowania tuku stropnicowego obudowy chodnikowej wedtug wzoru uzytkowego
przedstawiony jest na zatgczonym rysunku, ktérego Fig. 1 przedstawia widok manipulatora w aksono-
metrii, Fig. 2 — potprzekréj/pétwidok manipulatora w rzucie bocznym a Fig. 3 — widok zespotu chwytaka
manipulatora.

Oznaczenia na rysunkach:

1 — teleskopowe ramie

2 — uchylny chwytak

3 — zespot piyt

3.1 — plyta gérna zespotu ptyt

3.2 — plyta dolna zespotu ptyt

4 — ucha gorne zespotu ptyt

5 — sitownik teleskopowego ramienia

6 — sitownik wychytu pionowego ramienia teleskopowego
7 — ucho sitownika teleskopowego ramienia
8 — ucha dolne zespotu ptyt

9 — sitownik uchylnego chwytaka



PL 73743 Y1 3

11 — ucha uchylnego chwytaka

12 — sworznie

13 — ucha teleskopowego ramienia

14 — szczeka stata

15 — szczeka ruchoma

16 — sitownik szczeki ruchome;j

17 — czopy dwustronne w czesci statej teleskopowego ramienia

18 — dwustronne prowadnice czesci ruchomej teleskopowego ramienia
19 — czopy dwustronne w czesci ruchomej teleskopowego ramienia
20 — dwustronne prowadnice sitownika teleskopowego ramienia

21 - pltyta nodna

22 — ucha wewnetrzne teleskopowego ramienia

23 — ptyta usztywniajgca

24 — sworzen obrotowy

Manipulator do rabowania tuku stropnicowego obudowy chodnikowej zbudowany jest z telesko-
powego ramienia (1), zakonczonego uchylnym chwytakiem (2) i zespotu ptyt (3) z uchami. Do ucha (4)
zespotu plyt (3) zabudowane jest teleskopowe ramie (1), rozsuwane i zsuwane za pomocg sitow-
nika (5). Teleskopowe ramie wychylane jest w ptaszczyznie pionowej sitownikiem (6). Sitownik (6) za-
mocowany jest jednym koncem do ucha (7) sitownika (5) teleskopowego ramienia (1), a drugim do
ucha (8) zespotu ptyt (3). Czopy dwustronne (17) mocowane w czesci statej teleskopowego ramienia (1)
przesuwajg sie w dwustronnych prowadnicach (18) czesci ruchomej teleskopowego ramienia (1). Czopy
dwustronne (19) mocowane w czesci ruchomej teleskopowego ramienia (1) przesuwajag sie w dwu-
stronnych prowadnicach (20) sitownika (5). Uchylny chwytak (2), wychylany sitownikiem (9), w dolnej
czesci posiada ucha (11) do potgczenia, za pomocg sworzni (12), z uchami (13) teleskopowego ramie-
nia (1). Czes¢ robocza chwytaka (2) zbudowana jest ze szczeki statej (14) i szczeki ruchomej (15),
wychylanej sitownikiem (16).

Manipulator ten umozliwia utozenie tuku stropnicowego w ostatnim etapie pracy ,prawie” rowno-
legle do spagu, co znacznie utatwia jego wytransportowanie z obszaru likwidowanej obudowy chodni-
kowej i przyczynia sie do nizszych kosztéw odzysku elementéw stalowej obudowy chodnikowe;.

Ruch manipulatora w ptaszczyznie pionowej realizowany jest w taki sposob, ze gérna koncéwka
sitownika 6 oddziatuje, w zaleznosci od potrzeby ruchu w gére lub w dot, dwukierunkowo na koncowke
ramienia 1 poprzez potagczenie sworzniowe w oparciu o ucha 7. Dodatkowo dolna czes¢ teleskopowego
ramienia — pomiedzy sworzniem w uchu sitownika teleskopowego ramienia 7 a sitownikiem 5 ma ucha
w ktorych umieszczony jest sworzen obrotowy 24 tgczgcy teleskopowe ramie z uchami 4. Przy rozpie-
raniu lub rabowaniu sitownika 6 powstaje mimosréd pomiedzy sworzniami 7 i 23 i ruch kohcowki tele-
skopowego ramienia 1 w odpowiednio w gére lub w dét.

Wychyt wychylnego chwytaka 2 realizowany jest sitownikiem 9 potgczonym jedng kohcéwka po-
taczeniem sworzniowym z uchem teleskopowego ramienia 13 a drugg kohcéwka potgczeniem sworz-
niowym z uchami w plycie nosnej 21.

Otwieranie i zamykanie uchylnego chwytaka 2 odbywa sie za pomocg sitownika szczeki rucho-
mej 16 zamocowanego przy pomocy pofgczen sworzniowych z jednej strony w szczece statej 14
a z drugiej strony w szczece ruchomej 15.

Zastrzezenia ochronne

1. Manipulator do rabowania tuku stropnicowego obudowy chodnikowej poruszany za pomocg
zespotu sitownikéw hydraulicznych, znamienny tym, ze ma zespot dwoch ptyt gérnej i dolnej
odpowiednio (3.1) i (3.2) potaczonych ze sobg trwale krawedziami pod katem i do ptyty (3.1)
zamocowane sg ucha (4) a do ptyty (3.1) i (3.2) ucha (8) gdzie do uch (4) zamocowana jest
potgczeniem sworzniowym sworzniem obrotowym (24) dolna czesc¢ sitownika (5) teleskopo-
wego ramienia, a dolna koncoéwka sitownika (5) potgczona jest potgczeniem sworzniowym
Z gorng koncowkga ttoka sitownika wychytu pionowego (6) ramienia teleskopowego (1), gdzie
druga koncowka sitownika (6) potgczona jest potgczeniem sworzniowym z uchami (8) zas
gorna koncowka ramienia teleskopowego (1) potgczona jest potgczeniem sworzniowym
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z uchami (11) uchylnego chwytaka (2) gdzie ucha (11) potgczone sg trwale krawedziami pod
katem z pltytg nosng (21) uchylnego chwytaka (2) i ptyta nosna (21) potaczona jest potacze-
niem sworzniowym z jednym koncem sitownika (9) uchylnego chwytaka (2) a drugi koniec
sitownika (9) potgczony jest potgczeniem sworzniowym z uchami wewnetrznymi (22) telesko-
powego ramienia (1).

. Manipulator wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze powierzchnia zewnetrzna teleskopowego
ramienia (1) ma korzystnie ksztatt cylindryczny.

Rysunki
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Fig. 2
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