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Vynélez sa tyka bodovo riadeného nad-
droviiového manipuldtora na hydraulicky
pohon s nardZkovym odmeriavanim, uréené-
ho pre operafni manipuldciu s hriadelovy-
mi saféiastkami niZSich hmotnosti najmé v
bezobsluhovych integrovanych vyrobnych
zariadeniach.

Stfasné generatné typy produkénych vy-
robnych zariadeni pre technoldgie triesko-
vého obrdbania vyuZivaja nadalej zdroj Zi-
vej prace najmi pre operafni manipuldciu
s obrabanymi sifiastkami, v nemalej miere
aj v ostatnych fazach vnitorného materia-
lového, informatného a energetického toku.
Uroveii vyvoja adaptivnych riadeni techno-
logickych procesov priameho trieskevého
obrdabania, aktivnej kontroly stavu opotre-
bovania reznych néstrojov, automatickej vy-
meny néstrojov, diagnostifikdcie portch, o-
Setrovania technologického priestoru a upi-
nacdov véitane trieskového hospodérstva v
technologickom priestore, automatizacia pe-
riférii cbrédbacich strojov, &iZe krytovania,
polohovania a ovlddania upinacov, predsta-
vuje vysoky stupenl ich vhodnosti pre stav-
bu bezobsluhov§ch vyrobnych buniek s ria-
diacou, energetickcu a mechanickou integ-
raciou technologickej jednotky, &iZe obra-
bacieho strcja, vychystdvacej jednotky su-
¢iastok a manipulatnej jednotky, ¢iZe ma-
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nipuldtora pre operaénii manipuldciu s ob-
rabanymi sufiastkami v kompaktné integro-
vané vyrobné zariadenia. V stfasnej dobe
v rdmci automatizécie vyrobnych procesov,
CiZe aj v technoldgidch trieskového obréba-
nia sa zafinaja v Sirokom rozsahu uplatiio-
vat priemyselné roboty a manipulatory, pri-
Com pre priamu operatnd manipuldciu sa
vyuZivaju tieto zariadenia rdznorodych kon-
Strukénych prevedeni a koncepcii, majiice
podstatne prevySujlice funkéné viastnosti
oproti nevyhnutne potrebnym, prevy3ujici
pocet stupiiov volncsti a celd radu dalSich
nevyuZitelnych vlastnosti. V automatizova-
nych pracoviskdch predstavnjd samostatny
mechanicky celck v prevaZnej miere s vlast-
nym riadiacim systémom a vlsstnym energe-
tickym zdrojom pohybového média, a si vo-
¢i spolukomunikujicim zariadeniam prepo-
jené iba signdlno-blokovacimi vdzbami.
VysSie uvedené nedostatky v podstatnej
miere odstraiiuje bodovo riadeny nadtrov-
novy manipuldtor na hydraulicky pohon s
nardzkovym odmeriavanim ureny pre ope-
raénd manipuldcin s hriadelovymi siddiast-
kami niZSich hmotnostl najmid v bezobslu-
hovych intesrsvanych vyrobnych zariade-
niach, opatreny pohiyblivou operanomani-
pulacnou jednotkou posuvne uloZenou na
nosniku nadtroviiovo premostujicom tech-
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nologickd jednotku a vychystévaciu jednot-
ku a opatrenou vozikom, posuvne uloZenym
na vodiacich liStdch nosnika a majicim ro-
tadny hydraulicky pohonovy uzol spoluza-
berajaci prostrednictvom v¢stupného ozu-
beného pastorka s ozuben§ym hrebeifiom nos-
nika a hydraulicko-mechanicky narédZkovy
systém, ktorého podstata spoéiva v tom, Ze
vozik je opatreny spojovacim uzlom, ku kto-
rému s pripojené dve posuvné dvojtyové
jednotky vzdjomne sklonené z vertikdlneho
smeru, z ktorych kaZda je vybavend vlast-
nym dvojpolohovym priamoéiarym hydrau-
lickym pohonovym uzlom a v dolnej &asti
chapadlom s dvomi pdrmi &elusti a v hor-
nej Casti hydraulickym pohonovym uzlom
prislusného chépadla.

Manipulator podla vyndlezu vyuZiva mi-
nimélny po&et stupilov volnosti, usporiada-
nie pohybovych osi je pre operaéni manipu-
l4ciu s hriadelovymi stéiastkami niZ8ich
hmotnosti optimédlne. Jednoduchd pohybové
skladba pre manipulaény cyklus vyplyvaji-
ca z priestorovej koncepcie manipulétora a
navézne nardZkovy systém polohovania, vy-
uZivajici u pozdlZznej pohybovej osi hyd-
raulickomechanicky nardZkovy systém a u
vertikdlnych vzdjomne sklonenych pohybo-
vych osi krajné polohy priamodiarych poho-
nov, vyZaduje nizke néroky na kapacitu pri-
padného centrdlneho integrovaného riadia-
ceho systému, pripadne manipuldtor mdZe
byt vybaveny vlastnou jednoduchou riadia-
cou logikou napojenou na centrdlny systém,
¢o nenaru$i podmienku integréacie riadenia.
Hydraulické pohony manipuldtora umoZiiu-
ji jednoduchu energeticki integrdaciu na
centrilny zdroj tlakového média, ktorym sd
vybavované technologické jednotky. V rém-
ci mechanickej integrdcie je moZné nosnik
manipulatora jednoducho upinat na nosny
systém technologickej jednotky. V pripade
vyuZitia stifasnych obrédbacich strojov mdZe
byt nosny systém manipuldtora vybaveny
stlpami kotvenymi v podlahe mimo prekry-
ty priestor. Nadiroviiovd konfigurdcia ma-
nipuldtora maximélne Setri zastavend plo-
chu integrovaného vyrobného zariadenia a
je zaroveil optimdlna z hladiska bezped&nosti
proti Zivej sile. UmoZiiuje v rdmci mecha-
nickej integréacie vytvarat designovo i bez-
peCnostne vyrobné zariadenia v spolo&nom
krytovani. Vylidenie Zivej prace, ktord do-
posial ur€ovala z ergonomického hladiska
vysky technologickych osi obrédbacich stro-
jov, umoZni podstatné zniZenie vy3$ok osi
vretien technologickych jednotiek a tym aj
v8etkych ostatnych uzlov, &im se zvysi cel-
kova tuhost, vytvoria sa podmienky pre dal-
8ie zvySovanie reznych parametrov a otadok
vretien. Bezobsluhové integrované vyrobné
zariadenia podstatne zvy$ia vyuZitie efek-
tivneho ¢asového fondu technologickych
jednotiek, zvySia produkénu schopnost, &o
spolu s optimélnym podielom najprogresiv-
nejSej techniky a zvy$enim kilogramovych
cien oproti sifasnym obrabacim strojom po-
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zitivne ovplyvni aj oblast exportnej schop-
nosti.

Aplikdcia manipuldtorov podla vynédlezu
k sufasne vyrdbanym cbrdbacim strojom, u
ktorych je predpoklad &iasto&nej integracie,
bude znamenat podstatni modernizaciu v&i-
tane ostatnych uZ uvedenych vyhod.

Priklady prevedenia a aplikdcii su zné-
zornené na pripojenych vykresoch, kde na
obr. 1 je kinematicky zndzorneny manipu-
lator v integrovanom vyrobnom zariadeni,
na obr. 2 je kinematicky zndzorneny mani-
pulator v spojeni s obrdbacim strojom si-
Casnej doby s ¢&iastoénou integrdciou, na
obr. 3 je zndzornené usporiadanie manipu-
latora s produkénym sustruZnickym auto-
matom sufasnej doby pre riadiacu a ener-
geticki integrdciu, na obr. 4 je znazorneny
priklad prevedenia operatnomanipulanej
jednotky v ndryse a na obr. 5 v bokoryse
pre Ciastotnd integraciu i pre kompletné
integrované vyrobné zariadenia, ma obr. 6
je zjednoduene zndzornené moZné dispozi¥-
né usporiadanie integrovaného vyrobného
zariadenia s bubnovym zasobnikom, na obr.
7 je zjednoduSene zndzornené mozné dispo-
zitné usporiadanie integrovaného vyrobné-
ho zariadenia s pridovym medzioperaénym
dopravnikom, na obr. 8 je zjednoduSene zné-
zornené moZné dispozitné usporiadanie ma-
nipuldtora wpodla vynédlezu a obrgbacieho
stroja sufasnej doby s vyuZitim bubnového
zésobnika hriadelov, na obr. 9 je zjednodu-
Sene znédzornené moZné dispozi€né usporia-
danie manipulédtora podla vynélezu a obré-
bacieho stroja siasnej doby s vyuZitim pri-
suvného a odsuvného dopravnika z jednej
strany, na obr. 10 je zjednoduene znézor-
nené moZné dispoziéné usporiadanie: mani-
pulatora podla vynédlezu a obrébacieho stro-
ja stasnej doby s vyuZitim prisuvného do-
pravnika z jednej strany a odsuvného do-
pravnika z druhej strany, na obr. 11 si zjed-
nodusSene znédzornené mozné dispoziéné u-
sporiadania manipulédtorov a safasnej obr4-
bacej techniky v linke s medziopera&nym
dopravnikom a na obr. 12 sd zjednodusene
znédzornené mozZné dispoziné usporiadania
integrovanych vyrobnych zariadeni s mani-
puldtorom v linke, v ktorej tieto zariadenia
medzioperaéne prepojuje dopravnik.

Nosnik manipulédtora 6, nadiroviiovo pre-
mostuje technologicki jednotku 2 a vychys-
tavaciu jednotku 5 v integrovanom v§rob-
nom zariadeni 1 pre trieskové obrébanie
hriadelovych siuciastok 4 je vybaveny po-
hyblivou operatnomanipulaénou jednotkou
3 pozostdvajliicou z vozika 12 posuvne ulo-
Zeného na vodiacich liStdch 23 nosnika 8.
K voziku 12 je pripojeny rota&ny hydraulic-
ky pohonovy uzol 186, ktory prostrednictvom
vystupného ozubeného pastorka 17 spolu-
zaberd s ozubenym hrebeilom 18 nosnika 8.
Vozik 12 je zéroveil vybaveny hydraulicko-
mechanickym nard?kovym systémom 22 pre
zabezpeCovanie pol6h vozika 12 na nosniku
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6. K ¢elu vozika 12 je pripevneny spojovaci
uzol 20 opatreny dvojicou posuvanych dvoj-
tyCovych uzlov 13 vzdjomne sklonenych z
vertikdlneho smeru, z ktorych kazdy je vy-
baveny vlastnym dvojpolohovym priamaocia-
rym pohonovym uzlom 19. Dolné vystupné
¢asti posuvnych dvojtyEovych uzlov 13 sii
opatrené chédpadlami 14 s dvoma parmi hria-
delovych &elusti 13. Hydraulické pchonové
uzly 21 chapadiel 14 st umiestnené v hor-
nej €asti posuvnych dvojtyéovych uzlov 13.
Horizontdlne zdruZené hydraulické ovlada-
cie prvky 26 si napédjané prostrednictvom

horizontdlneho pohyblivého energetického
privedu 24. Napédjanie hydraulickych poho-
ncvych uzlov 21 chépadiel 14 od hydraulic-
kych ovlddacich prvkov 28 je prevedené
vertikdlnymi pohyblivymi energetickymi pri-
vodmi 25,

Integrované vyrobné zariadenia s vyuZi-
tim manipuldatorov podla vynalezu je moZné
vyuZivat ako sélovyrobné buiiky, ako aj vo
vyrobnych linkdch a systémech v celom
spektre od malosériovych po hromadné vy-
roby stdiastok hriadelového tvaru a men-
Sich hmotnosti.

PREDMET VYNALEZU

Bodovo riadeny naduarovilovy manipuldtor
na hydraulicky pohen s nardZkovym odme-
riavanim pre operadnt manipuldciun najmi
v. bezobsluhovych integrovanych vyrobnych
zariadeniach, opatreny pohyblivou operac-
nomanipula&nou jednotkou hriadelovych si-
Ciastok, posuvne uloZenou na nosniku nad-
trovilovo premostujicom technologickt jed-
notku a vychystdvaciu jednotku a opatre-
nou vozikom, posuvne uloZenym na vodia-
cich liStdch nosnika a majtcim rotatny hyd-
raulicky pohonovy uzol spoluzaberajuci pro-
strednictvom vystupného ozubeného pastor-

ka s ozubenym hrebefiom nosnika a hyd-
raulicko-mechanicky nardzkovy systém, vy-
znaceny tym, Ze vozik (12) je opatreny spo-
jovacim uzlom (20) dvojice posuvnych dvoj-
ty¢ovych uzlov (13) vzadjomne sklomenych
z vertikdlneho smeru, z ktorych kaZdy je
vybaveny vlastnym dvojpolohovym priamo-
G¢iarym hydraulickym pohonovym uzlom
(19) a v dolnej €asti chapadlom (14]) s dvo-
ma parmi elusti a v hornej &asti hydrau-
lickym pohonovym wuzlom (21) chépadla
(14).

8 listov vykresov
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