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Opfindelsen angadr en fraserobot til sanering af kloakrer, og med
en motor, der har et motorhus, o0g en udgangsaksel, der strakker
sig ud fra motorhuset, et péasatningsfrasehoved, som er forbundet
med udgangsakslen, og som har et frasehoved med en spantagende
overflade anbragt pad ydersiden, og et forbindelsesmiddel til

drejefast at forbinde udgangsakslen med frasehovedet.

En lignende fraserobot med de fra krav 1°s indledning kendte trak
er eksempelvis kendt fra EP 2 769 790 A2. Lignende fraserobotter
er kendte fra DE 92 09 821 Ul og DE 679 18 021 T2.

Under sanering af kloakrgr anvendes der ofte fraserobotter, som
f.eks. er anbragt pa& kgrevogne eller er forsynet med en
skubbestang, og som derved muligggr en automatisk eller manuel

fremdrift i kloakrgret.

Der anvendes pneumatiske -, hydrauliske - eller elektriske motorer
til drift af frasehovedet, hvorved anvendelsen af elektromotorer
foretrekkes frem for pneumatiske - og hydrauliske motorer, da
sidstnevnte har brug for store, undertiden ret hgje og under alle

omstendigheder energikravende drivaggregater til driften.

Anvendelsen af elektromotorer er imidlertid forbundet med den
ulempe, at lejringen af en elektromotors udgangsaksel i
elektromotoren selv normalt ikke vil vere tilstraekkeligt
understgttet til anvendelse med et frasevaerkte]j, saledes at de
aksiale og radiale krafter, der opstdr under fraseprocessen, kunne
beskadige elektromotoren. For at undgad, at elektromotoren sdledes
beskadiges, er der derfor koblet en anden aksel til
elektromotorens udgangsaksel. Denne anden aksel er monteret 1 et
yderligere leje, som uden at beskadige elektromotoren kan fjerne
de aksiale 0g radiale krefter, der opstar under

fresningsprocessen.

Fig. 1 viser detaljeret en struktur ifglge teknikkens stade, der

er kendt fra tidligere at have varet offentligt i1 brug.
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Fig. 1 viser isa@r en elektromotor 100 med en udgangsaksel 110. Pa
elektromotorens 100 udgangsaksel 110 er der aksialt péasat en
yderligere aksel 120, som drejefast er forbundet med udgangsakslen
110, og som er lejret 1 et radialleje 130. Denne yderligere aksel
120 raekker ud over det radiallejet 130 og er drejefast forbundet

med et pasaetningsfrasehoved 140.

Ulempen ved denne udfgrelsesform er, at der ikke alene anvendes et
element, som forlenger fraeseverktgjet, nemlig det radiale leje
130, men ogsad at det radiale leje 130, som akslen 120 er lejret i,
og som optager aksial- og radialmomenterne, m& dimensioneres med
en ret stor storrelse, hvorved fraserobottens tilgengelighed til

rgrbgijningerne begranses betydeligt.

Formadlet med opfindelsen er derfor at anvise en fraserobot med sma
dimensioner, som ikke pavirker fraeserobottens tilgaengelighed til

rogrbgijningerne.

Dette formdl opnads ifglge opfindelsen ved hijelp af fraeserobotten
med de 1 krav 1 angivne trak. Underkravene gengiver fordelagtige

udfgrelsesformer for opfindelsen.

Den grundlaeggende idé ifglge opfindelsen bestdr i at optage lejet
i selve pasatningsfrasehovedet, sdledes at det kun Dbliver
drejningsmomentet fra udgangsakslen, der overfgres til
fraesevaerktgjet, mens de aksiale og radiale krafter, der pavirker

fresevaerktgjet, ikke overfgres til udgangsakslen.

En freserobot 1fglge opfindelsen til sanering af kloakrer har
derfor en motor, der har et motorhus, o0g en udgangsaksel, der
straekker sig ud fra motorhuset, samt et pdasatningsfrasehoved, som
er forbundet med udgangsakslen, hvorved en bgsning til at optage
udgangsakslen er forsynet med en flange, der understgttes af
motorhuset, og hvorved pasatningsfraesehovedet er udstyret med
mindst et 1leje til drejelig lejring af péasatningsfrasehovedet i

bgsningen, ¢én med lejet forbundet frasekrop med en spantagende
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overflade anbragt pad sin yderside, og et forbindelsesmiddel til

drejefast at forbinde udgangsakslen med frasekroppen.

Udgangsakslen fgres derved gennem Dbgsningen uden at komme 1

kontakt med denne.

Lejet er iser indrettet til at optage de aksiale o0g radiale
krefter, der forekommer under frasning, og til wvia begsningen og
bgsningens flange at overfgre dem til motorhuset og saledes koble
disse krafter fra motorens aksel. Alternativt kan der ogsd vare
tilvejebragt to lejer, hvorved det ene leje er indrettet til
drejelig lejring af fraesehovedet mod bgsningen og til at optage de
radiale kraefter, og det andet leje er indrettet til at montere
fresehovedet pd bgsningens flange og til at optage de aksiale

kraefter.

Ifeglge en foretrukken udfegrelsesform er lejet et rulleleje, som en
med inderring 0g en yderring omgiver bgsningen, hvorved

inderringen radialt og aksialt stgtter mod bgsningen.

Alternativt kan der ud over et aksialleje vare tilvejebragt et
radialleje, fortrinsvis et naleleje, der anvender bgsningen som
lgbeflade.

Det foretrazkkes iszr, at lejet og frasekroppen er udformet som én
komponent, sdledes at der nemt kan foretages en udskiftning af et

slidt pésatningsfraesehoved.

Opfindelsen er sarligt egnet til en fraserobot, hvor motoren er en

elektromotor.

Opfindelsen forklares nermere nedenfor under henvisning til en
serligt foretrukket udfgrelsesform, som er vist 1 de vedfgjede

tegninger, hvor

Fig. 2 er en skematisk detaljeafbildning af en sarligt foretrukket

udformet fraserobot, og
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Fig. 3 viser skematisk et tvarsnit gennem et foretrukket udformet

padsatningsfrasehoved.

Fig. 2 er en skematisk detaljeafbildning af en fraserobot 10, som
har en s&rligt foretrukket udformning. Fraserobotten 10 har en
motor 20 med et motorhus 22 og en udgangsaksel 24, der strakker
sig ud fra motorhuset 22. Udgangsakslen 24 er - uden behov for
yderligere en aksel - direkte forbundet med ét ifglge opfindelsen

udformet pasatningsfraesehoved 30.

P4 grund af pasaetningsfraesehovedets 30 sarlige konstruktion, som
detaljeret er vist 1 fig. 3, er en s&rlig kompakt, 1iser en kort
verktgjskonstruktion mulig. Sammenligningen af teknikkens stade,
der er vist i fig. 1, med pd den anden side den i fig. 2 viste
forventede udformning af bestanddelene ifglge opfindelsen

tydeligger lengdeforskellen.

For bedre at kunne forklare padsatningsfrasehovedets 30 struktur,
er det i fig. 3 vist 1 steorre madlestok. Pasatningsfrasehovedet 30
har en bgsning 40, der optager elektromotorens 20 udgangsaksel 24,
og som har en flange 42, der stgtter mod motorhuset 22, et leje
50, der er udformet som et radialleje med en inderring 52, der er
forbundet med bgsningen 40, og en yderring 54, der kan dreje 1
forhold til inderringen 52, en fraesekrop 60, der er forbundet med
lejets 50 yderring 54, og som pad ydersiden er indrettet med en
spantagende overflade, og et forbindelsesmiddel 70 til drejefast
at forbinde udgangsakslen 24 med fraesekroppen 60.

Lejet 50 er sdledes indrettet til at danne leje for frasekroppen
60, sa& de krafter, der pavirker frasekroppen 60, ikke overfogres
til elektromotorens 20 udgangsaksel. Lejringen af elektromotorens
20 udgangsaksel 24 kan derfor udelukkende finde sted i

elektromotoren selv.

Slutteligt kan der 1 Fig. 3 desuden ses en meddrejende forsegling

80, som er anbragt pa fraesehovedet 30 for at forsegle
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fresehovedets leje 50. Til dette formdl har forseglingen 80 en
tetningslabe, der hviler pd beosningen 40, og som er udformet
sdledes, at den ved hgjere omdrejningstal haver sig fra bgsningen
40, hvorved en overophedning af tatningen 80 undgas. Samtidigt
frembringer de centrifugalkrefter, der virker ved rotation af
fresehovedet 30, en funktionel forsegling af lejet 50, og de
erstatter saledes forseglingslabens tetningsvirkning, som blev
ophavet ved rotationen. Tilvejebringelsen af forseglingen 80 er
uafhengig af fresehovedets specifikke konfiguration og kan ifglge
opfindelsen generelt anvendes til at forsegle et frasehoveds

lejer.
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Freserobot (10) til sanering af kloakregr, og med

- en motor (20), der  har et motorhus (22), 0g en
udgangsaksel (24), der strakker sig ud fra motorhuset
(22),

- et péasatningsfraesehoved (30), som er forbundet med
udgangsakslen (24), og som har et frasehoved (60) med en

spantagende overflade anbragt pa ydersiden, og
- et forbindelsesmiddel (70) til drejefast at forbinde
udgangsakslen (24) med fraesehovedet (60),

kendetegnet ved

en bgsning (40), der optager udgangsakslen (24), og som har
en flange (42), der er understgttet af motorhuset (22),
hvorved pasatningsfraesehovedet (30) har mindst et leje (50)
til drejelig 1lejring af pasetningsfrasehovedet (30) mod

bgsningen (40).

Fraeserobot (10) ifelge krav 1, kendetegnet wved, at lejet (50)
er et rulleleje, som omgiver bgsningen (40) med en indre ring
(52) og en ydre ring (54), hvorved den 1indre ring (52)

radialt og aksialt er understgttet af bgsningen (40).

Fraeserobot (10) ifelge krav 1 eller 2, kendetegnet ved, at

lejet (50) og fraesehovedet (60) er udformet som et modul.

Fraeserobot (10) ifglge krav 1,2 eller 3, kendetegnet ved, at

motoren (20) er en elektromotor.
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