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(p4). . Automaticky preklddacf manipuldtor

Automaticky p¥eklddacf manipuldtor je ‘© - e
vhodny zejména jako rohovd stanice a umoZ- SY
fuje bezpe&nou a rychlou dopravu obrobkfl
p¥i zm&né& sméru toku linky. Manipuldtor
tvof{ nosné 1listy uloZfené na kyvnych rame=-
nech, upevnénych na podstavci, spojeném

s dopravnfkem, Kyvnd ramena jsou napojena
na pistnici ovlddacfho vélce.
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Vyndlez se tykd automatického pieklddacfho manipuldtoru, vhodného zejména jako rohov4
stanice automatickych obrdb&cich linek a pro z&sobnfky obrobkd.

Dosud zndmd za¥{zeni, kterd ¥e¥{ problém p¥ekliddn{ obrobkd z jednoho useku obrib&cf
linky na druhf, popi{padé problém pfeloZenf obrobku z dopravnfku do z4sobnfku, jsou takzvand
rohové stanice, které jsou feSeny rdznym, vidy vSak pomérhé komplikovanym zplsobem. V&tXina
konstrukci pouZivd, soustavy 1i¥t, které Fe3f problém k¥f¥en{ dvou smdrd pohybu obrobku. Jiné
konstrukce pak pouiivaji oto¥ny stdl, ktery vZak musf byt v pofadovanych polohdch indexovin.
Tato zndmd Yefen{ jsou vsak virobné sloZitd a tifm i finan¥n& niro&n4.

vy se uvedéné nevfhody odstrariuje automaticky p¥eklddacf manipuldtor, provedeny podle
vynilezu, jehéé podstata spod{vd v tom, Ze ho tvo¥f{ nosné 1li¥ty, kloubov& spojené s dvojicemi
kyvnych ramen, uloZfenymi na protilehlém konci na oto¥nych &epech, upravenych ve spodni &4sti
podstavce, spdjeného se stojanem dopravniku a opatfeného nosiem vykyvné& uloieného ovlddaci-
ho vdlce, JehoZ pistnice je kloubové spojena s tdhlem p¥ipevnénym vidy na jedno z dvojice
kyvnych ramen.

Automatickj pfeklddaci manipuldtor podle vyndlezu umo¥ifiuje bezpe&nou a rychlou dopravu
obrobkd pfi zmé&nd sméru toku linky, p¥i soufasném maximdlnfim vyuZit{ prostoru. Mi¥e nahradit
funkci a¥ t¥{ na sebe navazujfcfch manipuladnich prvkd - rohové stanice, p¥f&ného dopravnfku
1 dal¥{ rohové stanice.

P¥fkladné provedeni automatického pfeklddaciho manipuldtoru podle vyndlezu je schema=-
ticky zndzornéno na pfipojeném vykrese, kde na obr. 1 je &elnf pohled na uspo¥dddnf kyvngch
ramen a na obr. 2 pfedstavuje pldorysny pohled na soustavu ovigdacfch prvkid,

Na otodnych Zepech 4, upravenych ve spodnf &&sti podstavce 1 jsou uloZeny dv& dvojice
kyvnych ramen 2. Ka¥d4 dvojice je na svém hornfm konci propojena nosnou li¥tou 7 obrobku 6,
uloZenou v kyvnych ramenech prost¥ednictvim &ept 8. Jedno kyvné rameno 2 z ka¥dé dvojice je
opatfeno tghlem 10, s nim# je prostfednictvim spojovacfho Zepu 11 kloubov& spojena pistnice
lg ovlddacfho vdlce 13, uloZeného pomoci vykyvného &epu 15 na nosiédi 5, spojeném se ‘stojanem
14 dopraviku 3. ' i

i

Na drdze dopravniku 3 jsou upraveny koncové spinafe 9. Dopravnik 3 dopravi obrobek 6
do zdkladnf polohy 17 nad nosné li¥ty 7. Pf¥fslu3ny koncovy spinad 9 vydd signdl pro otevient
pEivodu tlakového média do ovlddacfho vdlce 13, jehoZ pistnice p¥i svém dopfedném pohybu
pfemfst{ kyvnd ramena 2 a tfm i nosné listy 7 s obrobkem 6 do polohy 16.

Pokud obrobek neopust{ nov& zaujatou polohu, zlstdvajf kyvnd ramena 2 s nosnymi li¥tami
7 v poloze 16. Po odjetf p¥emist&ného obrobku 6 vydd dal3i koncovy spfna& 9 signdl, ktery
umoZni vpu¥t&nf média na druhou stranu pistu ovlddacfho vdlce 13 a kyvnd ramena 2 s nosnymi
listaml 7 se vrdt{ zp&t do zdkladni polohy 17. Dal3{i koncové spinade 9 signalizuji‘uvolnéni
ptisludné polohy pro novy obrobek,

PREDMET VYNALEZU

Automaticky preklddac{ manipuldtor vhodny zejména jako rohovd stanice automatickych

obrdb&cich linek, vyznadujfcf se tim, %e ho tvoff nosné 1li¥ty /7/, kloubové spojené s dvoji=-

ceml kyvnych ramen /2/, uloZenymi na protilehlém konci na oto¥nych &epech /4/, upravenych ve
spodni &4sti podstavce /1/, spojeného se stojanem /14/ dopravniku /3/ a opatfeného nosidem
/5/ vykyvné uloZeného ovlddactho vdlce /13/, jeho¥ pistnice /12/ je kloubov& spojena s tdhlem
/10/ ptipevné&nym vZdy na jedno z dvojice kyvnych ramen /2/.
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