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MANIPULASNT zaRfzENT ZEOMENA TYSOVEHO MATERIALU

Vynélez.se tykd meanipula&niho zarizeni zejména tyfového materidlu, na-
priklad polotovardl, hotovych vyrobkd a podobneé.

7Znémé zarizeni pro manipulaci a dopravu tylového materidlu sestévajf
zpravidla jen z dopravni vdlelkové dréhy, po které je materidl dopravovén,
pridem? jeho naklddéni na véledkovou dréhu se provddi rudnd, popripadé pomoci
zdvihacich zarizeni. Je zném také spddovy zésobnik, kde materidl je dopravo-
vén samospddem, oviem dopravovany materidl musi byt jen kruhového prirezu.

Uvedené nevyhody a nedostatky odstrafiuje menipuladni zarizeni podle vy-
nélezu, jeho% podstatou je, %e kolmo k védlefkové drdze a alespoli po jedné je-
jich strané je usporéddna lo¥né plocha pro ulofeni ty¥ového materidlu, podél
ni% a mezi dvema sousednimi vélelky vdle&kové drdhy je uspordddn manipulaén@
vozik opatreny v horni ¥4sti podévaci plochou se zvySenou &4st{ v misté vé-
ledkové dréhy ukondenou skosenym &elem.

Dals{ podstatou vyndlezu je, %e lo¥%nd plocha je vytvorena na horn{ stra-
né dvojice rovnobéiné usporsdanych bo¥nic, prifem? z jedné strany véledkové
dréhy je lo%nd plocha vytvorena jako zdsobovaci plocha a z druhé strany vé-
ledkové dréhy Jjako odklddaci plocha.

Jedté dalsi podstatou je, %e poddvaci plocha manipulééniho voziku je
opatrena ld¥ky pro ty&ovy materidl, piiéemi’zésobovaci plocha bodnic je opa-
trena dal¥fmi 18%ky se shodnymi roztedemi.
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Podstatou vyndlezu také je, ie manipuladni vozik je vodorovné suvne
uspordddn mezi dvojici bodnic na n05161, ktery je mezi boénzcem1 uloZen na
zvedacim dstroai tvoreném s vyhodou hydraulickymi védlei.

- Podstata vyndlezu ddle spoliva v tom, %e manipuladni vozik Jje opatren
unésedem, v nem% je uloZen pohybovy Sroub pripoaeny k vystupu pohonného Ustro-
j1-pripevnéného k nosidi,

Vyhodou manipula&niho zarizeni podle vyndlezu je, Ze- umo!ﬁuae manipulaci
a dopravu materidlu libovolného prﬁrezu a rozméru za soudasného odstransnt
naméhavé ru¥ni préce. Dals{ vyhodou Je sni%eni ztr4tovych a manipuladnich
2asd ve vyrobnim procesu, ktery je navic moZno automatizovat vzhledem k mo¥-
nosti ddlkového, predem naprogramovaného ov14dént.

, Prikladné provedeni manipulaéniho zarizent podle vyndlezu je znézornéno ,
na vykreaech kde obr. 1 predatavuae schematicky &elni pohled na celé zarize- o
ni v nérysu, obr. 2 bodnt pohled na zarizeni podle obr. 1 a obr. 3 a¥ 6 éelni
pohledy na zarfzeni v rﬁznych polohdch manipuladniho voziku.

Rém -1 manlpulaéniho zarizeni je tvoren bo&nicemi 2, které jsou spo-
jeny pri&nikenm 4. Hornt, vodorovne usporddand plocha boénlc 2 je vytvore-
na jako lo¥nd plocha 5, kterd je orientovéna prilem¥ k v4lefkové dréze 6,

, ‘navazuaici na loZnou plochu 5. LoZn4 plocha 5 je s vyhodou upravena po

"~ obou stranéch vdlelkové dréhy 6. Na jedné strané véleXkové drshy & Je vy~
tvorena jako zdsobovaci plocha 1 sloufici jako zdsobnfk dopravovaného ty&o-
'vého materidlu 8, na opa¥né strané je vytvorena Jako odklédac{ plocha 9
pro odklédéni tySového materidlu §. Pro vymezeni a stabilizaci polohy ty&o=-
vého materiélu 8 Je zésobovaci plocha 1- opatrena pri¥né orientovanymi 18%-
¥y 10. Mezi boZnicemi 2 je usporédddn manipulednt vozik 1] zasahujfci
mezi dvoaici sousednich védleXkd 12 vélelkové dréhy 6. Manipuladni vozik
l_ Jje usporddén presuvne, a to vodorovné i svisle. Jeho horni &&st Je vytvo-
Tena jako podévaci plocha 14, Xkterd Je shodne se z&sobovaci plochon 7
opatPena priéne orientovanymi ldZky 5. Menipuladni vozik 1)l je ve sméru
 >horizonté1nIm uloZen posuvné na nosi&i 16 upraveném po celé délce loZné
plochy 5. Veodorovny posuv manipula¥niho voziku 11 Je P{zen pohonnym ustro-
”:Jim 17, Xteré je napPiklad tvoreno elektromotorem 18 pripevnenym k nosili
16 & opatrenym na svém vystupu pohybovym Sroubem LQ, ktery je v zdbéru

8 nezndzornénou matief pPipevnénou v unédedi 20, ktery je pevné pripojen
'k manipuladnimu voziku dl. Nosi& 16 je pripojen ke zvedacimu: dstroji 21
tvorenému napriklad dvojici nezndzornénych hydraulickgch vdled, které umo¥iiu-
Ji a zaji¥tujl jeho svisly pohyb spolu s manipuladnim vozikem 11. Podévaci
plocha J4- manipula&nfho voziku 1l je pri jednom konci opat¥ena zvyienou
ddstt 22, na jeji%¥ horni plo3e jsou opet 1ld%ka 15 pro ty&ovy materidl

. 8, zatimeco ¥elnf plocha je vytvorena jako zkosené Celo 23. Nosi&¢ 16 je

svisle prestavitelny do tif poloh, a to do polohy dolni, stredni a hornf.

V dolni poloze je celd poddvaci plocha 14 manlpulaéniho voziku phl vietnd
zvjlené ¥dsti 22 pod drovni loZné plochy 5 a véledkové dréhy 6. Ve stred~
- ni poloze je poddvaci plocha 14 rovné% pod drovni lo¥né plochy 5, zatimeo
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zvySend ddst 22 manipuladniho vozfku 11 je nad drovni loZné plochy 5

a vdledkové drdhy 6. V horni poloze -je potom poddvaci plocha 14 i zvy3end
tdst 22 manlpulaéniho voziku 11 nad drovni loZné plochy & a véledkové
dréhy 6.

Manipuladni zarizeni podle vyndlezu pracuje takto:

Tyéovy materidl 8, vloZeny obsluhou do prvniho 18%ka 10 zésobovact
plochy 7, se zvednut{m manipulaéniho voziku 1l zvedacim dstrojim 21 pres
nosif 16 do horni polohy, to je poddvaci plochou 14 nad droveni zdsobovaci
plochy 7, pfemisti do 18%ka 15 podévaci plochy ‘14 manipuladniho voziku
11. v nésledu3101 fézi se manlpulaéni vozik 11 vlivem otéd&eni pohybového
Sroubu 19 v nezndzornéné matici undSete 20 posune o jednu rozted ldZek
10 smérem k vdledkové drdze 6. Potom nastane pokles manlpulaéniho voziku
11 do stredni polohy, v ni% tydovy materidl 8 se ulo¥{ na dald{f 1dzko ;g ,
zdsobovacl plochy 7. Po vrécenf manipuladniho voziku 11l zpet do vychozi po-
lohy lze opakovénim tohoto eyklu postupne zaplnit v3echna ld¥ka 10 zéSobovam
ci plochy. Tydovy materidl 8 pri tom postupuge od prvnfho 1d%ka 10 k po-
slednimu pred véledkovou drédhou 6. Pr1 nédsledujicim zvednuti manlpulaénlho B
voziku - 11 do horni polohy dojde ke zvednuti ne jdrive zalo¥eného tytového
materidlu 8 z posledniho 1ld¥ka 10 zdsobovac{ plochy 7 prvnim ld¥kem
12 zvySené fdsti 22 manipuladniho voziku 11 nad uroved vdledkové drdhy
& a vech dalsich nezndzornénych tylovych materidld z l&¥ek 10 =zdsobovacit
plochy 7 18%ky 15 poddvaci plochy 14 nad uroved zdsobovaci plochy 1
Potom dojde k doprednému posuvu manipuladniho voziku 1l o jednu dalsi roz-
ted liZek 195‘jimi se tylovy materidl 8 prem{st{ nad véledky 12 védletko-
vé drdhy 6. V této poloze dojde k poklesu manipulaZntho voziku 1l do stred~
ni polohy, v ni# poddvaci plocha 14 zv¥Sené ¥4sti 22 zlistane je¥té nad
drovni viledkové drdhy Q; zatimep zbyvajicl &4st poddvaci plochy 14 = 18%-
ky 15 klesne pod drovell zdsobovaci plochy 7 & nezndzornené tydové mate-
ridly se ulo%f do ld%ek 10 =z4sobovaci plochy 7. Dal3im doprednim posuvem
manipuladniho voziku 11 v této stredni poloze dojde k premisténi tydového
materidlu 8 nad stred vdletkd 12 vélekové dréhy §, kde pri poklesu ma-
nipuladntho voziku 11 do dolni polohy dojde k jeho ulo%eni na véledkovou
drdhu 6. Pri po¥adavku na sejmutf ty&ového materidlu 8 =z vdlefkové drd-
hy 6 vr4ti se manipuladni vozik 11 v dolni poloze zpétnym posuvem tak,
aZ jeho 1d¥ko 15, bli¥%e ke zkosenému ¥elu 23, se dostane pod ty&ovy mate-.
ridl 8. Vyskovym posuvem do stredni polohy potom manipuladni vozik 11 pre-
vezme tylovy materidl 8 a néslednym doprednym posuvem jej premfsti nad od-
klédac{ plochu 9, kde jej po poklesu do dolni polohy. uloZf. Po &4stedném
zpetném posuvu v dolni poloze a nésledném vyskovém posuvu manipuladniho vo-'
ziku 11 do stredni polohy je mo¥no jeho daldfm dophédnym posuvem odtladit
skosenym Selem 23 manipuladniho voziku 11l tylovy materidl 8 po odkls-
dacf plodZe 9 smérem od vélelkové drdhy 6, a uvolnit tak misto dalsfmu ty-
govému materidlu. Svisly posuv do tri vyskovych poloh lze s doprednym a zpet-
nym pohvbem manipula&niho vozfku 11 kombinovat v z&vislosti na po¥adovaném
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zplsobu dopravy a podévéni tyZového materiélu 8 na vélelkovy dopravnik §
nebo z védledkového dopravniku € na odklédaci plochu 3.

B Vynélezu je mo%no vyu%it k manipulaci s tyéovym materiélem pri Jeho po~
ddveni a dopraVe zejména na dopravnikové zar{zend.

Predmet vynédlezu

1. Manipulaé&ni zarfzeni zejména tylového materidlu, zahrnujic{ vélelkor .
vou dréhu, vyznatujicf se tim, Ze kolmo k védle¥kové drdze (6) a alespoit po
jedné jeji strane je usporéddna lo¥nd plocha (5) pro uloZeni tydového mate-

_ ridlu (8), podél ni%¥ a mezi dvéma sousednimi véledky (12) véletkovd dréhy (6)
& uspor4dén- manipulaéni vozik (11) opatreny v horn{ &dsti’ podévaci plochou ‘
(14) ee zvyéenou [1-T:3 % 4 (22) v miste véle&kové dréhy (6) ukon&enou zkosenym
Eelem (23)

_ 2. Man1pu1aéni zarizeni podle bodu 1, vyznaéuaici se tim, %e lo¥nd

P 1oche (5) ‘je vytvorena na horni strane dvoalce rovnobéZné - usporédanych bol=-

. nie (2), prifem% z Jedné strany véleékové dréhy (6 ) je lo%né plocha (5) vy~

L tvorona jako zésobovaci plocha. (7) a z druhé atrany véleékové dréhy (6) Jako
"odklédaci plocha (9). -

_ 3. MAnipulaéni zarizeni podle bodd 1 a 2, vyznaéuaici se tim, %e po-

. dévact plocha (14) manipulaéniho voziku (11) je opatrena llfky (15) pro ty-
. Bovy materidl (8), prifems zdsobovaci plocha (7) bo¥nic (2) je opatrena dal-
S Bdmd 102k7 (10) ge shodnymi roztedemi. -

4. Manipulaéni zarizeni podle bodu 1, vyznaéuaici se tim, %e manlpulaé-’

-nt vozik (11) Je vodorovne suvné usporéddn meszi dvogici bodnic (2) na nosidi

'f(l&), ktery Je mezi boéniceml (2) nloZen na zvedacim ﬁatroai (21) tvoreném
hydraul1ckymi vélci._ ‘

_ 5e Manipulaﬁni zarizeni podle bodd'1l a 3, vyznaéuaici se tim, te mani- .
vapulaéni vozik €11) je opatPen unéSeem (20), v ném% je uloZen pohybovy droub
f(19) pripoaeny k vystupu pohonného ﬁstroai (17) prlpevneného k nosidi (16).
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Obr, 4
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Obr. 6
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