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Vynélez se tykd zaffzen{ pro manipulaci se souddstmi vdlcového tvaru za GEelem je-
Jjich opracovédni a fe3f{ problém vytvolrenf{ jednoduchého manipuldtoru pro prfvodn{ i odvé-
déc{ manipulaci se souldstmi vdlcového tvaru, urdenymi pro obréb&nf{.

Dosavadn{ zaffzen{ pro manipulaci se souZdstmi védlcového tvaru za GZelem jejich
obrdb&nf jsou vytvofena jako slo2itéd chapadlovd udstroji, ndro&ni z hlediska potizovacich
nédkladl a Gdrzby, anebo jsou fe3ena jako skluzy s poddvacim zaff{zenim, umist&né pted pra-
covnim prostorem stroje. ProtoZe v3ak zabranuj{ pffstupu ke stroji, mus{ byt dopln&na
je3td odsouvénim, coZ opé&t celé zaltizenf{ komplikuje a zdraZuje.

Tyto nevyhody a nedostatky jsou odstransny zaffzenim pro manipulaci se sou¥dstmi
vdlcového tvaru podle vyndlezu, jehoZ podstata spo&i{vd v tom, 2e na oto&né hlavé za¥ffze-
n{ je na hornim oto¥ném &epu uspofsdino alespon jedno odebfrac{ rameno manipulovanych
souddsti{, opatfené nahofe GloZnym prostorem a dole polohovacim vyFezem a na dolnim oto&-
ném &epu je uspof&déno alespon jedno poddvac{ rameno manipulovanych sou®éstf, opatfené
pfivodn{ plochou se zardZkou na konci.

Zat{zen{ pro manipulaci se souddstmi vélcového tvaru podle vyndlezu je velmi jedno-
duché, provozn& spolehlivé a zabezpeduje manipulaci se souléstmi v plném rozsahu od je-
jich pfivodu po upnuti do obrdbé&cfho stroje, jakoZ i odvod obrobené soutdsti. PFitom v
disledku svého provedeni s otodnymi poddvaci{mi i odvéd&cimi rameny umoZnuje volny p¥f-
stup k obrdb&cimu stroji pfi upnuti obrédbé&né souddsti.

Pr{klad proveden{ zatf{zenf podle vyndlezu ‘je znédzorn&n na vykresech, kde na obr. 1
je celé zatfzen{ v nérysu ve vychoz{f poloze, na obr. 2 v plidorysu, obr. 3 znézornuje v
ndrysu ramena zaffzenf pfi nabfirdn{ prvn{i souldsti k manipulaci, na obr. 4 j nérysny po-
hled na ramena zaffzenf se sou&dst{ pfesunutou na pFivodn{ plochu poddvaciho ramene a s
84rkovand zndzorndnou odebfiranou souddst{ v odvddécim ramenu po jejim obrobeni, na obr.
5 jsou v bokorysu ramena v dal3f manipula&ni fézi ototend o 90°, obr. 6 zndzornuje v bo-
korysu ustfed&ni souddsti poddvané pro upnuti{ do obrdb&ciho stroje, na obr. 7 jsou v bo-
korysu ramena ve fdzi uvoln&n{ upnut{ sou®dsti a obr. 8 je ndrysem ramen v poloze otole-
né zpdt o 90° ve fédzi preddvédni obrobené souldsti na odvad&c{ skluz a soufasn& nabfirén{
dal¥{ soulédsti pro obrobeni z p¥fivodnfho spodnfho skluzu.

Na nosném sloupu 1 zaff{zeni, upevn&ném na z4kladn& 21, je uloZena otolnéd hlava 2,
opatfend zdv&snym ramenem 22, skloubenym s manipulatnim linedrnim motorem 24, nap¥. s vo-
dorovnym hydraulickym vélcem, uchycenym na konzole 26, kterd je spojena s nosnym sloupem
1. Na oto&né hlavE& 2 je uloZen horn{ oto&ny &ep 3, spojeny s jednim nebo lépe dvé&ma ode-
biracimi rameny 8, opat¥enymi naho¥e GloZnym prostorem 9 pro obrobené manipulované sou-
t4sti 23 a dole polohovacim vyrezem 10. Ddle na otoné hlavé 2 je uloZen doln{ ototny
tep 4 s jednim nebo lépe dv&ma poddvacimi rameny 7, stranové ptesazenymi vi&i odebiracim
ramenim 8. Horn{ otoény &ep 3 je pevn& spojen s hornim ozubenym kolem 5, doln{ oto&ny
gep 4 pak s dolnim ozubenym kolem 6. Ob& ozubend kola 5, 6 jsou ve vzéjemném zdbéru,
ptitem? jedno z ozubenych kol 5, 6 napl. horn{ ozubené kolo 5, je v zéb&ru z ozubenych
htebenem 18, propojenym pomoc{ oto&ného kloubu 27 s hnaci{m linedrnim motorem 20, napf.
se svislym hydraulickym vdlcem 20, ukotvenym na zdkladn& 21. Podédvaci ramena 7 jsou opa-
t¥ena nabfracim nosem 14 s obloukovym zakonZenim 25. Nabfrac{ nos 14 prechédz{ pfevodnim
lG2kem 19, urZenym pro manipulovanou souZdst 23, do prevodniho oblouku 13, za nimZz je na
zatdtku p¥ivodni plochy 28 podévacihd ramene 7 uspotfddédno op&rné 1GZko 12 a na jejim
konci zardfka 11. K poddvacim ramenim 7 dsti p¥fivodn{ skluz 15 manipulovanych souddst{
23, opatfeny na konci dorazem 16. Nad poddvacimi rameny 7, kterd svymi nabfracimi nosy
14 zasahuji za dorazy 16, a téZ s vyhodou i nad p¥{vodnim skluzem 15 je uspofdddn odvéa-
déc{ skluz 17 obrobenych manipulovanych soudstf 23.

Zatizen{ podle vyndlezu pracuje takto: Manipulované souldsti 23, ur&ené pro obrébé-
nf{, jsou za sebou um{st&ny na pfivodnim skluzu 15, priem% prvnf z nich je opfena o doraz
16 a ostatnf doléhaj{ na sebe, viz obr. 1. V disledku pohybu hnactho lineédrniho motoru 20
ve svislém amdru dojde pomoci{ ozubeného htebenu 18 a ozubenych kol 5, 6 k opaZnému vykyvu
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odebfracich ramen 8 i poddvacich ramen 7. Manipulovani souddst 23 spotine nahofe na do-
razu 16 a valf se po prevodnim oblouku 13 poddvacfho ramene 7, zat{mco dal¥{ manipulova-
nd souldst 23 na pPfvodnim skluzu 15 je zadrZovédna obloukovym zakonZenim 25 poddvacich .
ramen 7. Jakmile poddvac{ ramena 7 i odebfrac{ ramena 8 dosdhnou polohy, zndzorn&né na
obr. 3, dojde ke zm&n& smyslu jejich otdZenf. Nabfrac{ nos 14 se dostane pod pf{vodni
skluz 15, manipulované souldsti 23 se po n&m odvalf, a? se prvn{ z nich op#t opte o do-
raz 16, zatimco nabrand manipulovani soudést 23 ptepadne -do op&rného liika 12 na ptfvod-
n{ plo#e 28 poddvacich ramen 7, viz obr. 4. V této poloze nastdvd pomoc{ manipula&nfho
linedrnfho motoru 24 poototenf otoZné hlavy 2 i s poddvacimi rameny 7 e odebfracimi ra-
meny 8 o 90° nad neznézorndny obr&b&c{ stroj, prfifem? prakticky souasnd dochdzf{ k pohy-~
bu hnahiho linedrnfho motoru 20 na druhou stranu a k vykyvu p¥f{vodnich ramen 1 dold,
takZe manipulovand souldst sklouzne po jejich p¥ivodn{ plo3e 2B dold a opfe se o zarédiku .
1l, viz obr. 5. Tyto féze mohou byt provedeny ndsledn& jedna po druhé, z divodu zkrédcen{
doby manipulace je v3ak vhodné, aby alespon z&&sti probfhaly souZasn&. Potom dojde *{ze-
nym zp&tnym pohybem hnaciho linedrnfho vdlce 20 k pohybu odebfracich ramen 8 a poddva- .
cich ramen 7 na druhou stranu, tedy proti sob&, a% polohovaci vyfez 10 dolehne na mani-
pulovanou souddst 23 a fixuje ji; viz obr. 6, v ﬁoloze, kdy se o ni opfe hrot koniku
obrdb&c{ho stroje (nezndzorné&no), a po uvoln&nf ze sevien{ polchovacim vyFezem 10, k te-
mu? dojde pohybem hnacfho linedrniho motoru 20 na opa&nou stranu, ji zatla®f do obrébé-
ciho stroje, kde je upnuta. Pohybem manipula&nfho linedrniho védlce 24 dojde ke zp&tnému
poototen{ oto&né hlavy 2 o 90° a je zahdjeno obréb&nf. Pohybem poddvacich ramen 7 pomoc{
hnacfho linedrnfho vélce 20 se nabere dal¥{ manipulovand sou#dst 23 zplsobem ji¥ popsa-
nym, do polohy zndzorn&né na obr. 4, kde se oto&nd hlava 2 po dokonZenf{ obrédb#ni oto¥{ o
90° op&t smdrem k obréb&cimu stroji. Potom je do Glo¥ného prostoru 9 odebiraci{ch ramen 8
vytlaZena z obréb&cfho stroje manipulovand soufdst 23 a zvednuta jimi vzhlru, zatimco
probihd jiZ? popsany pokles poddvacich ramen 7 a p¥ekulenf dal3{ manipulované souddsti 23
na zarédZku 11, viz obr. 5, nadeZ dojde k popsanému polohovédn{ manipulované souldsti 23,
urfené pro obrdb&n{ viz obr. é, k jejimu rovndZ ji? popsanému pFeddn{ do obré&b&ciho stro-
je, ddle v poloze zndzorn&né na obr. 7 k pooto¥eni otoZné hlavy 2 s poddvacimi rameny 7
i odebfracimi rameny 8 zp&t. Pohybem hnacfho linedrn{ho vélce 20 dojde k vykyvu odebira-
cich ramen 8 do polohy zndzornéné na obr. B8, kdy je obrobend manipulovand soulédst 23
pFeddna na odvédd&ci skluz 17 a po n&m se odvalf na urlené mi{sto, zatimco poddvac!{ ramena
7 naberou daldf{ manipulovanou soulédst 23 jiZ popsanym zplsobem z p¥fvednfho skluzu 1s.
Cely tento popsany cyklus se po dobu manipulace a obrdb&ni periodicky opakuje.

PREDMET VYNALEZU

1. Zatfzen{ pro manipulaci se souldstmi vélcového tvaru, vyznatujicf se tim, Ze se sklddd z
oto&né hlavy /2/, na které je na hornim oto&ném depu /3/ uspofddéno alespon jedno ode-
biracf rameno /8/ manipulovanych sou®dstf /23/, opat¥ené nahofe Glo%nym prostorem /9/

a dole polohavacim vy¥ezem /10/, a na dolnim oto&ném &epu /4/ je usporéddéno alespon
jedno poddvacf rameno /7/ manipulovanych soudédstf{ /23/, opatfené pfivodnf plochou /28/

se zardfkou /11/ na konci.

2. Za¥izen{ podle bodu 1, vyznadujic{ se tim, Ze oto&nd hlava /2/ je uloZena na nosném
sloupu /1/ a je opatfena z&v&snym ramenem /22/, skloubenym s manipula&nim linedrnim
motorem /24/.

3. Zatfzen{ podle bodu 1, vyznatujfci se tim, %e hornf otodny tep /3/ je opat¥fen hornim
ozubenym kolem /5/, které je v z4b&ru s ozubenym hfebenem /18/, napojenym pomoc{ otod-
ného kloubu /27/ na hnac{ linedrn{i motor /19/.

4. Zatfzeni podle bodu 1, vyznatujficf se tim, %e doln{ oto&ny Zep /4/ je opatfen dolnim
ozubenym kolem /6/, které je v z&b&ru s hornim ozubenym kolem /5/.
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Zat{zen{ podle bodu 1, vyznadujfcf se tim, Ze k poddvacim ramendm /7/, opatfenym na-
biracim nosem /14/, dstf pFivodn{ skluz /15/ manipulovanych sou4stf /23/, opatfeny
dorazem /16/, a nad odebfracimi rameny /8/ je uspofdddn odvddéci skluz /17/ manipulo-
vanych soulédst{.

Zatizenf podle bodu 5, vyznadujfcf se tim, %e odv4dddcf skluz /17/ je uspofddén nad
ptivodnim skluzem /15/.

Zarfzeni podle bodu 5, vyznatujictf se tim, Ze nabfracf nos /14/ poddvactho ramene /7/
zasahuje za doraz /16/ pFfvodnfho skluzu /15/ a je opatlen na konci obloukovym zakon-
tenim /25/ a nahote prevodnim li%kem /19/, prechdzejicim pfevodnim obloukem /13/ do
op&rného 10%ka /12/, usporddaného na zatétku pfivodni plochy /28/.

Zaffzenf podle bodu 1, vyznadujfc{ se tim, %e poddvac{ ramena /7/ jsou vG&i odebfra-

cim ramenim /8/ stranovd pFfesazena.

Za¥izeni podle bodu 2, vyznadujicf se tim, %e manipula¥®n{ linedrnf motor /24/ oto¥né
hlavy /2/ je uchycen na konzole /26/, spojené s nosnym sloupem /1/,

latizen{ podle bodu 2, vyzna¥ujici se tim, %e manipula&ni linedrn{ motor /24/ je pro-
veden jako vodorovny hydraulicky vélec.

Zatfzen{ podle bodu 3, vyznalujicf se tim, %e hnac{ linedrni motor /20/ je proveden
jako svisly hydraulicky vélec.

5 vykrest
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