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{34) Presiivaci automat tunelevych vezikev

1

Vyndlez sa tyka prestvacieho automatu
tunelovych voztkov, ktorgm sa riesi automa-
tizdcia pri manipulédcii s tunelovymi vozik-
mi vo vyrobe. Podstatou prestivacieho auto-
matu pozostdvajiceho z podvozkuy, hydrau-
lického agregdtu a pohonu pre manipulg-
clu a aretdciu polohy a ich riadiaceho sy-
stému  je to, ¥& manipuladné rameno upev-
fuje ma rdme podvozkuy, opatrené uchopo-
vacim zariadenfm, ktoré je upevnenéd na
piestnici linedrneho hydromotora a ovldda-
cej ty¢i, opatrenej prevodmi pre ovlddanie
telusti uchopovacieho zariadenia.
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Vynélez sa tyka prestivacieho automatu
tunelovych vozikov. Doposial zndme presi-
vacie zariadenia v keramickych zédvadoch
pri manipuldcii s tunelovymi vozikami je
ruéné alebo je obsluhovany pracovnikom len
pojazd presuvne. Ostatné tkony prisun a
odsun tunelovych vozikov na prestvni, ich
aretdcia na presuvne pri prevéazani, nasta-
vovanie presuvne na pri¢né kolaje, sa pre-
vadza rutne, to brani plnej automatizécii
v linkdch, odstranenie namé&havej prdce a
podobne.

Vyssie uvedené nedostatky odstraiiuje pre-
stivaci automat pecnych, resp. tunelovych
vozikov, tvoreny podvozkom S hydraulic-
kym pohonom, aretdciou polohy, manipu-
latnymi ramenami pre lava a pravia stranu
a riadiacim systémom podla vynélezu, kto-
rého podstata spoiva v tom, 7e na podvoz-
ku sd upevnené manipulatné ramend, ktoré
pozostdvajl z uchopovacieho zariadenia, si-
ose uloZené na piestnici hydromotora a o-
vlddacej ty€i spolu s prevodom a &elusta-
mi, pritom ovladacie tyce si pohyblivo spo-
jené s pohonmi, pritom Geluste su opatre-
né ozubenim a poototené, resp. gelne ulo-
yené na piestnici a ovladacej ty¢i, svojim
ozubenim obratené do seba, pritem na pod-

lahe st upevnené listy s polohovacimi ka- .

meiami, na ktoré sa opierajd aretatné pal-
ce pohyblivo uloZené ma podvozku.

Vytvorenim presivacieho automatu s hyd-
raulickym pohonom, aretaciou polohy, ma-
nipulatnymi ramenami a riadiacim systé-
mom je moZné dosiahnit plnej automatiza-
cii pri manipuldcii s tunelovymi vozikami
v réamci vyrobnej techniky obkladatiek bez
z&sahu &loveka, ¢im sa zvysi stupefi auto-
matizécie vyroby obkladaciek, odstréni na-
méhava a stereotipnd prdca. Pritom sa Zvy-
§1 pezpetnost a produktivita prace a efek-
tivnost vyroby.

Priklad prevedenia prestvacieho automa-
tu tunelovych vozikov podla vyndlezu je
zndzorneny ma priloZenych vykresoch, kde
na obr. 1 je znéazorneny marys prestvacim
automatom podla vyndlezu spolu v bokory-
se s manipulatnym ramenom a tunelovym
vozikom. Na obr. 2 je Zndzorneny v reze
A — A pobdorys prestivacieho automatu. Na

4

obr. 3 si zndzornené v podoryse manipulaé-
né ramend spolu s uchopovacim zariadenim.
Na obr. 4 je bokorys uchopovacieho zaria-
denia. Na obr. 5 v reze A — A je pddorys
uchopovacieho zariadenia.

Presiivaci automat tunelovych vozikov po-
zostdva z podvozku 1, na ktorom si uloZe-
né kolesa 2 riadiaci pult 3 spolu s hydrau-
lickym agregdtom 4 a hydraulickymi ovla-
dacfmi prvkami 8, pohonom pojazdu 5§ s
prevodom 6 elektrickym rozvodom 7, are-
tadnymi palcami 10 a spinatom polohy 11.
Na podvozku 1 st upevnené kolaje 13 a
manipulatné ramena 9 pre manipuldciu s
pecnymi vozikami 12.

Manipulatné rameno 9 pozostdva z ucho-
poviacieho zariadenia 21, ktoré tvoria ram
22, ulo¥eny mna piestnici 16 linedrneho po-
honu 15 ovladacej tySe 17 spolu s kuZelo-
vymi ozubenymi kolesami 23, 24 a &elusta-
mi 25 na &apoch 26, pritom ovladacie ty€e
17, 19 sd pohyblivo spojené s linedrnymi po-
honami 18, 20. Lidta 27 na tunelovom vozi-
ku 12 mdZe byt upevnend pozdiZz vozika,
alebo naprie¢ vozfkom 12, podla toho sa
uspdsobia ¢eluste 25 pre uchopenie listy 27.

Na obr. 5 st uloZené eluste pre uchope-
nie prietne uloZenej liSty 27 vozika 12. Med-
zi kolajami 14 na podlahe, oproti prieénym
kolajom 29 si uloZené liSty s polohovacimi
kameiiami 28.

Prestvaci automat sa pohybuje po Kola-
joch 14 jeho zastavenie nastane ak spinad
polohy 11 nabehne na litu, ktord spolu s
polohovacim kamefiom 28 s umiestnené na
podlahe. Signél spinata 11 uvedie do ¢in-
nosti brzdiaci systém pohonu 5 a zaroveil
vysunie aretatny palec 10. Pri malej rych-
losti presdvaci automat zastavi sa na polo-
hovacom kameni 28 pomocou aretatného
palca -10, ktory je pritlaSany naii pohonom
5, pritom je dany signal pre vysun manipu-
latného ramena 9, ktoré pomocou uchopo-
vacieho zariadenia 21 vysunie, resp. prisu-
nie tunelovy vozik 12 z kolaje 29, na kto-
rej je vozik 12 pripraveny pre premiestne-
nie na iné kolajiste k suSeniu ¢i naklada-
niu, resp. vykladaniu keramickych vyrob-
kov.; S -

»

PREDMET VYNALEZU

1. Prestivaci automat tunelovych vozikov
tvoreny podvozkom 8 hydraulickym poho-
nom, aretdciou polohy manipulatnymi ra-
menami pre lavi a pravd stranu a riadia-
cim systémom vyznageny tym, Ze na pod-
vozku (1) je upevnené manipulatné rame-
no (9), ktoré pozostava z uchopovacieho
sariadenia (21) stiose uloZené na piestnici
(16) linedrneho pohonu (15) a ovladacej
tydi (17) spolu s prevodom (23, 24) a ée-
lustami (25), pritom ovlddacie tyCe (17, 18)
s pohyblivo spojené s linedrnymi pohonmi
(18, 20).

2. Prestivaci automat tunelovych vozikov
podla bodu 1, vyznateny tym, Ze geluste
(25) st opatrené ozubenim a pootodene,
resp. telne wuloZené na plestnici (16) a o-
vladacej ty&i (17), svojim ozubenim obra-
tené do seba.

3. Prestdvaci automat tunelovych vozikov
podla bodov 1l a2 yyznateny tym, Ze na pod-
vozku (1) st pohyblivo uloZené aretatné
palce (10), ktore sa opieraji na listy s po-
lohovacimi kameiiami (28) upevnenymi na
podlahe,

2 listy vfkresov
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