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Zariadenie pre automatické naveSovanie
a zve3ovanie bremien je ur&ené ako konco-
vy &len zdvesovej dopravnej jednotky pre
prepravu bremien predovietkym v automati-
zovanych vyrobnych systémoch a robotizo-
vanych technologickych komplexoch. Pozo-
stdva z rdmu, na ktory je vspodnej Castiza-
vesend uchytavacia ¢ast tvorena ramenami,
pdkami, pristrojom priamo&iarych pohybov
a prichytkami. Vertikdlny pohyb je zabez-
petovany zdvihovou jednotkou, zavesenou
na hriadeli, vedeny teleskopickymi valcami
a tlmeny tlmi¢mi. Na automatizovant jedno-
drdhovii zdvesni dopravni jednotku je za-
vesené cez konzoly.

254155




2541553

3

Vynélez sa tyka zariadenia pre automatic-
ké naveSovanie a zveSovanie bremiem, ako
koncového &lena jednodrdhovej zéavesovej
dopravnej jednotky pri preprave bremien
predovSetkym v automatizovanych v§rob-
nych technologickych komplexoch:

Doteraz znéme: rieSenia naveSovacich a
zveSovacieh - zariadeni ako koncovych ¢&le-
nov pre automatizované jednodrdhové za-
vesové dopravné jednotky si cez konzoly
pevne uchytené na zévesové dopravné jed-
notky a ich ramendisd pevné. Ich nevyho-
dou je prenéSanie vSetkych momentov do
konstrukcie jednodrédhovej zdvesovej jed-
notky a to, Ze neumoZiiuji Ziadne rozovretie
ramien, &im st vhodné iba pre maly podet
druhov bremien. DalSou nevyhodou je, Ze
vertikdlny pohyb bremena je zabezpefovany
spuStacou stanicou, €o zvySuje investiéni
nérot¢nost.

Uvedené nedostatky do zna&nej miery od-
strafiuje zariadenie pre automatické nave-
Sovanie a zveSovanie bremien, ktoré pozo-
stdva z rdmu, na ktory je v taZisku uchyte-

ny pristroj priamociarych mechanickych:po-

hybov, ktorého piest je spojeny cez péaky s
ramenami vystuZenymi vystuhami. V spod-
nej casti ramien st uchytené vymenitelné
prichiytky. V' hornej ¢asti nad rdmom sid na
rdm otofne uchytené teleskopické valce s
tlmiémi, ktoré st v hornej &asti uchytené
na hriadel. V taZisku je na rdm uchytend
zdvihovd jednotka, zabezpetujtca- vertikal:
ny pohyb bremena, ktord v hornej €asti je
uchytend na hriadel uloZenom v konzoléch,
cez ktoré je celé zariadenie uchytené na
automatizovand jednodrdhovi zdvesovi do-
pravni jednotku.

Nové ifinky daného rieSenia spodivaji v
schopnosti automatického naveSovania a
zveSovania bremien bez prend$ania momen-
tov do konStrukcie jednodrdhovej zdvesovej
dopravnej jednotky pri pohybe v oblikoch,
pri zastavovani a rozbehu. Je to dané kon-
Struk&nym vyrieSenim uchytenia teleskopic-
kych valcov a umiestnenim tlmidov. Kine-
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matikasramien: je:vyrieSend tak, Ze umoZiiu-
je pri polehevani.zariadenia pre-automatic-
Ké naveSovanie a zveSovanie bremien z au-
tomatizovanej, jednodrdhovej zévesovej do-
pravnej: jednotky: potrebné rozovretie. Dané
rozovretie a vymenitelnost prichytiek umoz-
nuji pouZitie zariadenia pre vae&si podet
druhov bremien.

Na obr. 1, 2, 3.a 4 je zobrazené zariadenie
pre automatické naveSovanie a zveSovanie
bremyien v trochi:krajirfch polohdch. Na obr.
1 a 2 je poloha A — pripravnd, po.automa-
tickom uchyteni bremema, na:obr. 3 je po-
loha B — prepravné, po automatickom zdvi-
hu bremena a na obr. 4 je poloha C — vol-
né, po-automatickom.odloZeni bremena.

KonStrukcia zariadenia pre automatické
naveSovanie a zveSovanie: bremien- pozosté-
va z radmu 1} na ktory: sii otodne:uchytené
ramend vystuZené vystuhmi 7. Na ramend
si v spodnej. dasti. uchytené. vymenitelné
prichytky 3, ktorych kons$trukcia je dané
konStrukciou prepravovaného druhu breme-
na. Pohyb ramien medzi polohami C a- A
(uchytenie bremen&)! zabezpeditje: pristroj
priamod¢iarych mechanickych pohybov 4 u-
chyteny na rdme 1, transforméciou priamo-
tiareho pohybu piesta daného pristroja cez
dve pédky 5 a 8 na Kyvn{ pohyb ramien 2.

Ram 1, ramend 2, pédky 5 a 6 a vystuhy 7
st z profilovych materidlov. Zdvih a sups-
tenie bremena medzi polohami A a B je za-
bezpeteny zdviliovou- jedhotkou 8 a je ve-
deny dvoma teleskopickymi valcami 9, otod-
ne uchytenymi v spodnej fasti na rdm 1
a v hornej na hriadel 10.

V hornej &asti je zdvihovd jednotka 8 u-
chyténd na hriadell 10, ktory je. uloZeny. v
otvoroch konzol 11, ktoré sG uchytené na
jednodrdhovej  automatizovanej: zédvesovej
dopravnej jednotke. Vykyvy bremena pri
pohybe, zastavovani a rozbehu.automatizo-
vanej jednodrdhovej zavesovej, dopravnej
jednotky su.tlmené tlmi¢mi 12, ktorych.hor-
né gastl st uchiytené na konzoldch 11 a dol-
né &asti na teleskopickych. valcov 9.

PREDMET VYNALEZU

Zariadenie pre automatické naveSovanie
a zveSovanie bremien pozostdvajlice z rdmu,
na ktory je v taZisku uchyteny pristroj pria-
modiarych mechanickych pohybov, ktorého
piest je spojeny cez pdky s ramenami vy-
stuZenymi vystuhami a v spodnej &asti o-
patreny prichytkami sa vyznaduje tym, Ze
na ram (1) sd oto€ne uchytené spodné &asti

teleskopickych:valcov- (8} a-ichiherné:tasti
otofne na hriadeli (10}, nasktarom je:za-
vesend zdvihové jednotka (8) a tym, Ze tl-
mide (12) sd uchytené na teleskopickych
valcoch (9) a konzoldch (11), v ktorych je
uloZeny hriadel (16), pri¢om konzoly (11)
si pevne spojené s automatizovanou jedno-
drahovou zavesovou dopravnou jednotkou.
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