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Manipuldtor pro horizontdlni a vertikdlni

lisy je urlemn pro mechanizaci a automati-
zdaci manipulanich operaci v obsluze lisli
na zpracovani plasti, kovili a pryZe.
- Manipulétor tvofi ototny nosny prvek u-
praven jednim svym koncem p¥es axidlni lo-
Zisko v upinacim té&lese a druhym Kkoncem
pres ovladal, pro zajisténi zmény pFimoda-
reho pohybu na rotalni, v pfimofaré pohon-
ng¢ jednotce. Upinaci té&leso a p¥imocdard po-
honnd jeduotka jsou opatfeny kazZdé jednim
pouzdrem, uspoidadanym kaZdé na jednom
z vodicich sloupfl lisu & jedno z pouzder je
souCdasti akéniho prvku piimofarého pohy-
bu. Chapadlovad jednotka manipuldtoru je
tvofena dvéma rameny s fichopovymi hlavi-
cemi, pfifemZ jedno z ramen je opatieno
vodici deskou pro prestaveni jeji ichopové
hlavice.

Konstrukci manipulédtoru je mozné prizpt-
sobit velikosti lisu, vylisku a manipulované
hmotnosti. Vynélez lze vyuZit v oboru liso-
vaci techniky, plastikafském, gumérenském
a potravindrském priimyslu, zafizenich ze-
melélské techniky a v balicich linkéach.
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Vynalez se tyka manipulitoru. pro hori-
zontdlni a vertikalni lisy.
Doposud se pro manipulaci s hotovymi vy-
robky na horizontdlnich nebo vertikdlnich

lisech, vyjiméani nebo vklddéani zdliskl a ji---

né operace pouZivd solové vyrabénych pii-
davnych zafizeni nebo dostupnych manipu-
latort a robotd. Tato zafizen! jsou konstruo-
vana jako samostatné pracovni jednotky s
riznym konstrukénim usporadénim chapa-
del, prizplsobenych tvaru a hmotnosti ma-
nipulovaného piedmétu i pFislusné technole-
gické operaci. Pro pfidavné zarizeni, mani-
puldtor nebo robot, je nutné uvaZovat s
vhodnym prostorem, ktery je vét3inou ome-
zen. JeSté vétSim probiémem je umist&ni
téchto zafizeni v existujicich provozech, kde
jsou jiZ strojni zaiizeni Fazena do ucelenych
systémf a kde je nutné poéitat i s dalsim

manipulaénim prostorem. Pfesné a trvalé

nastaveni parametrd, napfiklad zdvihu, vy-
loZeni a drdhy vedeni funk&niho ramene
manipuldtoru, je u t&chto pridavnych zafi-
zeni obtiZné, protoZe manipulator netvofi
stabilni souddst rdmu sirojniho zarizeni.
Uvedené nedostatky odsiraiiuje manipuld-
tor pro horizontdlni a vertikdlni lisy, ulo-
Zeny na jejich vodicich sloupech a sestava-
jici z oto¢ného nosného prvku opatfeného
chapadlovou jednotkou s uchopovacimi hla-
vicemi podle vyndlezu, jehoZ podstata spo-
€ivd v tom, Ze otoCny nosny prvek je upra-
ven jednim svym koncem prost¥ednictvim a-
" xidlnftho loZiska v upinacim télese a dru-
hym koncem ples ovlada&, pro =zajisténi
zmé&ny primofarého pohybu na rotaéni v
p¥imocaré pohonné jednotce, pli€emZ upi-
naci téleso a primocard pohonnd jednotka
jsou opatieny kaZdé jednim peuzdrem uspo-
Fadanym kaZdy na jednom z vodicich slou-
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'pl lisu, prigem? alespoii jedno z pouzder

je souddsti akéniho prvku pFimofarého po-
honu. Chapadlovd jednotka je p¥Fitom tvofe-
na dvéma rameny s tchopovymi hlavicemi,

pritemZ alespoil jedno z ramen je opatfeno

vodici deskou pro pestavitelné uloZeni jeji
tichopové hlavice.
Manipulédtor je moZné pouZit v provozech
s vyS8im stupném mechanizace a automa-
tizace lisovaci techniky, protoZe nevyZaduje
daldi spotfebu pracovni plochy, usnadiiuje
koordinaci pohyb& lisovaciho néastroje a-
stroje s Cinnosti manipuldtoru a zkrdcenim
funkénich drah zvySuje produktivitu préce.
Provedeni manipuldtoru podle vynédlezu je
znédzornéno na pf'ipojcnych vykresech, kde
na obr. 1 je zndzornén ndrys manipuldtoru
a na obr. 2 jeho bokorys. g
Otoény nosny prvek 3, opatfeny chapad-
lovou jednotkou s uchopovacimi jednotkami,
je uloZen jednim svym koncem pies -ovld~
da¢ 1 v piimocaré pohonné jednotce 2. Upi-
naci téleso 11 ‘a pfimocard pohonnd jednot-
ka 2 jsou opatfeny jednim pouzdrem 6, 7,
uspoiddanym kaZdé na. jednom. z vodicich
slouplt lisu. VZdy alespoil jedno z pouzder
6, 7 je souCésti akéniho prvku piimodarého
pohonu 12. Chapadlovou jednotku tvofli dvé
ramena 4, 5 s tchopovymi hlavicemi 9. Jed-
no z ramen 4, 5 je opatieno vodici deskou 8
pro pfestavitelné uloZeni tchopové hlavice
9. K otofeni nosného prvku 3 s rameny 4, 5
s tichopovymi hlavicemi 9 dochézi po signéa-
lu z pfimofaré pohonné jednotky 2 pfes o-
vldda¢ 1, kde se méni pfimocary pohyb na
rotaéni, pfiemZ axidlni upinaci a tfeci sily
zachycuje axidlni loZisko 16 a pouzdra 6, 7.
Cyklickou zménu polohy mampulatoru vici
manipulovanému pfedmétu zajistuje akcm
prvek piimo&arého pohonu 12.

PREDMET VYNALEZU

1. Manipulator pro horizontdlni a verti-
kalni lisy sestdvajici z otofného nosného
prvku, opatfeného chapadlovou jednotkou s
uchopovacimi hlavicemi, vyznaCeny tim, Ze
svym koncem prostfednictvim axidlniho lo-
svymz koncem prostfednictvim axidiniho lo-
Ziska (10) v upinacim.t&lese (11] a druhym
koncem pfes ovldda¢ (1), pro zajisténi zme-
ny p¥imodarého pohybu na rotacéni v pfimo-
¢aré pohonné jednotce (2}, pfi¢emZ upinaci
téleso (11) a pfimodard pohonnd jednotka

(2) jsou opatfeny kaZdé jednim pouzdrem
(6, 7) uspofddanym kaZdé na jednom z vodi-
cich sloupft lisu, pFifemZ aspon jedno z
pouzder (6, 7) je soufédsti akéniho prvku
pFfimocarého pohonu (12).

2. Manipulator podle bodu 1, vyznaleny
tim, Ze chapadlova jednotka je tvofena dvé-
ma rameny (4, 5) s tuchopovymi hlavicemi
(9), pricemZ aspoil jedno z ramen (4, 5) je
opatfeno vodici deskou (8) pro prestavitel-
né uloZeni jeji tchopové hlavice (9).
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