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Elektrohydrauliczny uklad podnoszenia i wyréwnywania osi wysiggnika
manipulatora, zwlaszcza manipulatora kuzniczego

Przedmiotem wynalazku jest elektrohydrauliczny uklad podnoszenia i wyréwnywania osi
wysiggnika manipulatora, zwlaszcza manipulatora kuzniczego.

Znany jest elektro-hydrauliczny ukiad podnoszenia i wyréwnywania osi manipulatora, ktory
sktada si¢ z sitownikéw nurnikowych podnoszenia przodu wysig¢gnika i sitownikéw nurnikowych
wyréwnywania tylu wysi¢gnika potaczonych poprzez rozdzelacz tréjpozycyjny z pompa. Pompa
sterowana jest elektromagnetycznie i zasila najpierw sitowniki podnoszenia przodu, a gdy unosze-
nie przodu jest zakoriczone pompa zostaje przesterowana i zasila sitowniki wyréwnywania tytu
wysi¢gnika. Ze wzgledu na niesynchroniczne przemieszczanie przodu i tylu wysi¢gnika, przemie-
szczanie to trwa dtugi okres czasu, a ponadto poziome ustawienie osi wysiggnika nie jest doktadne.

Celem wynalazku jest usunigcie powyzszych niedogodno$ci przez opracowanie uktadu podno-
szenia i wyréwnywania osi wysi¢gnika zapewniajacego szybkie podnoszenie wysi¢gnika i dokladne
ustawienie jego osi oraz umozliwienie automatycznej wspétpracy manipulatora z prasg.

Elektrohydrauliczny uktad podnoszenia i wyréwnywania osi wysi¢ggnika manipulatora, zawie-
rajacego uklady nadazne, wedtug wynalazku posiada zespét zadawania wartosci potoZzenia wysigg-
nika w cykluautomatycznym w ktérym blok pomiaru potozenia poprzeczki prasy i blok zadawania
goémego potozenia osi wysiggnika pofaczone s3 z blokiem wyboru wartosci potozenia poprzeczki
prasy, kt6ry potaczony jest z blokiem dodawania, z ktérym potaczony jest takze blok zadawania
réznicy pozioméw bazowania osi wysiggnika manipulatora oraz poprzeczki prasy.

Uktad wedlug wynalazku pozwala na skrécenie czasu przemieszczania wysi¢gnika, doktadne
ustawienie osi wysi¢gnika oraz umozliwia automatyczng wspdtpracg manipulatora z prasa.

Uklad wedlug wynalazku jest przedstawiony w przykladzie wykonania na rysunku, ktéry
przedstawia schemat blokowy uktadu. Blok 1 r¢cznego oraz zesp6t 19 automatycznego zadawania
warto$ci potozenia wysiggnika 20 s3 potgczone poprzez blok 18 wyboru rodzaju pracy z blokiem 4
poréwnywania warto$ci zadanej z warto$cia aktualnego potozenia wysi¢gnika. Z blokiem 4 pota-
czony jest blok 2 pomiaru potozenia przodu- wysiggnika. Blok 4 jest polaczony poprzez blok §
sterowania napgdem podnoszenia przodu wysi¢gnika 20 z rozdzielaczem elektrohydraulicznym 6 i
sitownikami nurnikowymi 7 podnoszenia przodu wysiggnika 20. Blok 2 pomiaru potozenia przodu
wysiggnika oraz blok 3 pomiaru potozenia tytu wysiggnika potaczone sa zblokiem 8 poré6wnywania
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aktualnego potozenia przodu i tylu wysiegnika. Blok 8 potaczony jest z blokiem 9 sterowania
przetwornikiem elektrohydraulicznym 10 sterujagcym sitownikami nurnikowymi 11, 12 wyréwny-
wania tytu wysiegnika 20. W zespole 19 automatycznego zadawania warto$ci potozenia wysiggnika
w cyklu automatycznym blok 13 pomiaru potozenia poprzeczki prasy i blok 15 wyboru wartosci
potozenia poprzeczki prasy. Blok 15 polaczony jest z blokiem dodawania 16, z ktérym potaczony
jest takze blok 17 zadawania réznicy pozioméw bazowania osi wysiggnika manipulatora oraz
poprzeczki prasy. W bloku 2 pomiaru pofozenia przodu wysiggnika 20 dokonuje si¢ pomiaru
pionowego przemieszczania przodu wysiggnika 23. Sygnat wyjsciowy bloku 2 jest porownywany w
bloku 4 z sygnalem wymaganego potozenia osi wysi¢gnika 20 zadanym w bloku 8 rgcznego lub w
zespole 19 automatycznego zadawania wartosci potozenia wysiggnika 20. Sygnat uchybu zbloku 4
powoduje przesterowanie rozdzielacza elektrohydraulicznego 6 i podawanie medium roboczego
pod tioki sitownikéw nurnikowych 7, a tym samym podnoszenie przodu wysig¢gnika 20. Réwno-
czesnie sygnal aktualnego potozenia przodu wysiggnika 20 zbloku 2 jest por6wnywany w bloku 8 z
sygnalem aktualnego polozenia tytu wysiggnika 20 otrzymnym w bloku 3 pomiaru potozenia tytu
wysiggnika 20. W przypadku réznicy tych sygnalow na wyjsciu bloku 8 powstaje sygnat uchybu
sterujacy przetwornikiem elektrohydraulicznym 10 poprzez blok sterowania 9. Przyktadowo gdy
tyt wysiggnika 20 jest nizej niz prz6d — przetwornik elektrohydrauliczny 10 zostaje przesterowany
do pozycji ktdéra powoduje zasilane sitownika nurnikowego 11, a tym samym podnoszenie tytu
wysiggnika 20. W przypadku odwrotnym, to jest kiedy tyt wysiggnika jest wyzej niz przéd zasilany
jest sitownik 12 i nast¢puje opuszczanie tylu wysiggnika 20. Sygnat wymaganego polozenia osi
wysiggnika 20 w cyklu automatycznym otrzymuje si¢ w zespole 19 automatycznego zadawania
wartosci potozenia wysiggnika 20. W bloku 15 wyboru wartosci potozenia poprzeczki prasy,
wchodzacym w sktad zespotu 19 poréwnywany jest sygnat aktualnego potozenia poprzeczki prasy
otrzymany w bloku 13 zzadanym sygnatem gérnego potozenia osi wysi¢gnika otrzymanym z bloku
14 i wybierany jest sygnat o mniejszej warto$ci. W przypadku gdy sygnal aktualnego potozenia
poprzeczki prasy jest wigkszy od sygnalu zadanego gérnego potozenia osi wysiggnika w bloku 15§
wybierany jest sygnat poziomu zadanego, w przeciwnym przypadku wybierany jest sygnat aktual-
nego potozenia poprzeczki prasy. Sygnal z bloku 15 w bloku dodawania 16 jest sumowany z
sygnalem réznicy pozioméw bazowania osi wysi¢gnika manipulatora oraz poprzeczki prasy zada-
wanym w bloku17.

W automatycznym cyklu pracy elektrohydrauliczny uklad podnoszenia i wyrOwnywania osi
wysi¢gnika manipulatora kuzniczego w trakcie procesu kucia pracuje z ruchomg osig wysi¢gnika.

Zastrzezenie patentowe

Elektrohydrauliczny ukfad podnoszenia i wyréwnywania osi wysi¢gnika manipulatora, zwla-
szcza manipulatora kuzniczego, zawierajacy ukiady nadazne, znamienny tym, ze posiada zesp6t
zadawania wartosci potozenia osi wysiggnika w cyklu automatycznym 19, w ktérym blok pomiaru
potozenia poprzeczki prasy (13) oraz blok zadawania gérnego potozenia osi wysiegnika (14)
potaczone sa z blokiem wyboru wartosci potozenia poprzeczki prasy (15), ktéry polaczony jest z
blokiem dodawania (16), z ktérym polaczony jest takze blok zadawania réznicy pozioméw
bazowania osi wysiggnika manipulatora oraz poprzeczki prasy (17).
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