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(54) . Po jizdn$ manipulédtor pro polohévéni, pfevraceni a pfepravu rozmérn§ch souddsti

Pojizdny manipuldtor mé na rému
-na vodorovnych &epech uloZena dvé proti-
lehld sklophé ramena tvoffel stil.
Sklopnd ramena jsou opatiena naviéjem
piesazenymi a pfekryvajicimi se pravo-- , , S O
‘ dhlymi opérami a jsou ovléq{ma zdvihovy- Obr 1 \Lm\ 4 \l
mi a spoustécimi hydraulickymi vélci.
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Vynédlez se tyka pojfzdného manipuldtoru pro polohovéni,
pFevraceni a pfepravu rozm&rn§ch soudéstijako jsou»napffklad
hlavni rémy motorovich lokomotiv. Toto zaFizeni je urceno k. po-
uZiti pro technologické fifely, jako je napFiklad svéFovénf, mon-
48%, povrchova dprava, ale t&%Z pro prepravu soulisti na dalsi
pracovi¥td, bez jejiho dalSiho pFekladani. ‘

Dosud se pFevraceni souldsti o vEtS8{ hmotnosti provadi je-
¥abem. Tento zpusob je nejen zdlouhavy, ale odporuje predpisum
o pouZivani jeFabu, nebof dochézi k Sikmému tahu lana a k dyna-
mickému zatiZeni jeFabu. Proto se v technologickﬁch linkach po-
uZivaji zavésné manipuldtory s nosnymi pasy, na kterjch je sou-
Fast zavsBSena. Pohybem pasu se souldst otali. VSak pro soudésti
s plochym prﬁfezem, u kter§ch 5iFka ndkolikanésobn? pFevySuje
vySky nejsou tyto z&vésné manipulatory vhodné, neb hrozi nebez-
peci nestability soulasti pFi jejim otaBeni. ‘

Pro technologické GCely v lince je nutno pouzivat ruzni
jednotielova polohovadla soulasti, aby bylo moZno pouZit napri-
klad svaFovaci automat, nebo robota.

P¥i pFepravd souddsti na dalSi pracovisté, napriklad k pro-
vedeni povrchové ochrany natérem, je nutno soudast preloZit . na
transportni vuz, k SemuZ je zapotFebi opét pouZit jeFabu. Tim se
techmlogicky proces vyroby prodlufuje a i pFi dodrZeni vSech
bezpednostnich opat¥eni dochézi k drazum.

Vyndlez vychézi z tohoto znamého stavu techniky a odstra-
nuje vySe uvedené nedostatky pojizdnym manipuldtorem. Jeho pod-
stata spodivd v tom, Ze na pojizdném rimu manipulétoru, pobliZ
jeho stFedu’jsou na vodorovnjch Gepech otodnd uloZena dvEé proti-
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lehla sklopnéd ramena tvoFici stul pro uloZeni soudédsti. Sklopné
ramena jsou opat¥ena navzidjem presazenjymi a p?ikrivajfcfmi se
pravoihlymi opérami, pFiCemZ mezi sklopnym ramenem a réamem je
uspoFadén zdvihov§ hydraulicky valec. SpouSt&ci hydraulicky vé-
lec je ggpo?édén mezi réamem a vratnou pakou upravenou na sklop-

ném rameni. -

Pro zvySeni bezpelného a bezporuchového provozu manipuldto-
ru je vjhodné takové uspoFadant, ¥e sklopni ramena jsou na lo%né
- ploSe opatFena indikédtory uloZeni soudédsti a v mistech krajnich
poloh sklopnych ramen jsou umistény koncové spinace.

Pro nasazeni manipuldtoru do technologické linky se svaFe-
cimi automaty a roboty je v§hodné provedeni takové, Ze na sklop-
nych ramenech i na pojizdném ramu jsou ke kontrole polohy vytvo-
Feny vzta¥né body.

Pojizdny manipulator podle vynalezu prina8i zvysSeni produk-
tivity prace, umoEﬁuje'uVolnénf jeFabu pro potFebu jinjch pra- |
coviB8t a pFinaS{ zv§Seni bezpednosti préce pFi manipulaci s ob-
jemnymi souldstmi o vEt8{ hmotnosti. |

.P¥iklad provedeni pojizdného manipuldtoru podle vynadlezu je
schematicky zndzorndn na pFipojeném vikresu. Na obr. 1 je mani-
puldtor ve vychozi poloze, na obr. 2 v polatedni fézi pFeklapdni
sou¥ésti a na obr. 3 pFed dokonSenim pFeklapéni souléasti.

Pojizdn§g rém'llopatfeni pojiZd&cimi koly,je pobliZ svého
stFedu opatFen dvEma protilehle sklopnymi rameny 2, 3, tvoFicimi
stul pro uloZeni souésti 8. Sklopnéd ramena 2, 3 jsou oto&nd
uloZena na vodorovnjch Gepech 4 a jsou opatTena navzdjem pFesa-
_ zenjmi a pFekrjvajicimi se pravoihljmi opdrami 5, 6. Sklopné ra-
mena 2, 3 lze skldpét z vychozi vodorovné polohy aZ za horni
tivra¥, zdvihovfm hydraulickym vadlcem 7, kterjy je uchycen na ré-
mu 1. Vraceni sklopnfch ramen 2, 3 do vychozi vodorovné polohy
je provad&no spoudtdcim hydraulickjm valcem 9, ktery je uspoFa-
dénbmezi ramem 1 a vratnou pakou 10 upravenou na sklopném rameni
2, 3. Na 1o%Zné ploSe sklopnjch ramen 2, 3 jsou upraveny indika-
'tory.lg uloZeni soudésti 8. V mfstech krajnich poloh sklopnych
ramen g, 3 jsou umist&ny koncové spinafe 13. Na sklopnfch rame-



3 234 008

nech 2, 3 i na poafzdnem rému t jsou pro zajistdni kontroly po-
lohy upraveny vztaZné identifikadnf body . 14

Soutéast 8, kterd ma b§t pFevrécena nebo polohovana‘Je polo-
Yena na lo¥%né plose levého sklopného ramene 2. Pravé sklopné ra-
meno 3 se nejprve naklopi za horni fivrat a pak teprve nasleduje
naklépdni levého ramene 2 se souSést{ 8, kterd je opFena o levou
opéru 5. Po poloZeni soulésti 8 na loZnou plochu pravého ramene
3 a jejim opFeni o pravou op&ru 6 se pravé sklopné rameno 3 vra-
t1 do vichozf, vodorovné polohy. Rovn&Z levé sklopné rameno 2 se
‘vréti do vychozi, vodorovné polohy.

Proti chybné obsluze je manipuladtor zajiStdn blokovanim ne-
pFipustnych funkei indikétory 11, 12 uloZeni, které tvoFi elek-
trické spinade s koncovimi spfnaii 13. PFi poloZeni souCésti § 
na lo¥nou plochu levého sklopného ramene 2 sepnuty pravy spinad
indik&dtoru 11 blokuje jeho zvedani. Naopak rozepnutj lev§ spinal
indikétoru 12 dovoluje zvedani hlavniho ramene 3 bez bFemene aZ
za horni dvra¥, kdy se sepne koncov§ spinal 13. Tim se zrusi
blokovani pravym spfnaEem indikétoru 11 'a zadne se zvedat levé
rameno 2 se soulasti 8. Stejnd je ji¥t¥no zpdtné nucené sklopeni
nezatiZeného ramene 2, 3 do zakladni vodorovné polohy, které je
mozZné pouze-p?ivzﬁkladnf vodorovné poloze zati¥eného ramene

2, 3-

PFi pouZiti manipuldtoru pro polohoVénf soucasti 8 pro
téchnologické 8ely se ovladani pFepne na reZim, ve kterém lze
zatiZené rameno 2, 3 naklap&t pouze do sklonu 45°. Druhé neza-
ti%ené rameno 2, 3 zustava v zékladni vodorovné poloze.

PYi pracl nap¥iklad ve svaFecim automatu, nebo s robotem Je
manlpulator ustaven do poZadované polohy za pomoci vztaznych
bodu 14.
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1. Pojfzdny manipuldtor pro polohovéni, pFevraceni a pfépravu
rozmdrnfch soudasti, jehoZ rém je opat¥en pojiZd&cimi koly a
hydraulick§mi vélci ovlddanym sklopnfm stolem, vyznaSujfct se
tim, Ze na pojfzdném rému (1) pobliZ jeho stFedu jsou na vodo-
rovnfch Sepech (4) otodn& uloZena dvé protilehld sklopna ramena
(2,3) tvoFfel stul pro uloZeni souBdsti (8), kterd jsou opatFena
navzéjem pFesazenymi a pFekryvajicimi se pfaVoﬁhljﬁi opérami (5,
6), pFiSem¥ meszi sklopnym ramenem (2,3) a rémem (1) je uspoFadén
zdvihov§ hydraulicky valec (7) a spoustecf hydraullcky valec (9)
je uppoFédén mezi rémem (1) a vratnou pakou (10) upravenou na,
sklopném ramenu (2,3).

2. Pojfzdny manipuldtor podle bodu 1 , vyznadujici se,tim, Ze
sklopnd ramena (2,3) jsou na loZné ploSe opatFena indikatory
(11,12) ulo¥em’ souBésti (8) a v mistech krajnich poloh sklop-
nfch ramen (2,3) jsou umistdny koncové spinale (13).

3. Pojizdny manipulétdr podle bodd 1 a 2, vyznatujief se, tim, Ze

na sklopnfch ramenech (2,3) i na pojizdném rému (1) jsou ke kon-
trole polohy vytvoFeny vztaZné body (14).

1 vykres
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