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(54) Portdlovy manipuldtor se vzduchovym pohonem

Pgrtdlovy manipuldtor je urden pro
premistovédni a skladovdni vyrobkd u zpra=-
covatelskych strojl a zafizeni. Portilovy
manipuldtor je ovldddn pFimodarym vzducho- I
vym motorem, pripevnénym svisle na zdklad-
ni desce, kterd je soucsdsti systému 1ist

a kladek, kterym je sila pPimolarého vzdu- : 3

chového motoru rozklddina na sloky sily @ 5

pisobici ve svisldém s vodorovném sméru. | 7

Sila pdsobici ve vodorovném smdru posouvd ~do 1

pohyblivou &dst manipuldtoru do stran. =P~ ‘7\) S /
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Vyndlez se tykd portdlového menipuldtoru se vzduchovym
pohonem, ktery je urcen k zakladdni, zdsobovdni, sklddini
nebo premistovdni vyrobkt u zpracovatelskych strojd a zari-
zeni.

Stdvajici portdlové manipuldtory a roboty jsou v&tSinou
provedeny jako samostatné jednotky s potFebou urdité zastavi-
né plochy. Pohon portdlovych menipuldtord ve vodorovném sméru
je obvykle Fesen pouZitim primodarého vzduchového motoru s
velkym zdvihem podle poZadované délky pojezdu,'ktery pek pri
ektivnich pohybech zabird prostor dvojndsobné délky potfebné-
ho zdvihu. Primoldary vzduchovy motor zde nezaruduje zvl1dsts
pPi pouziti malého primdru pistu plynuly pohybs Pohon manipu-
létord asynchronnimi elektromotory vyhovuje sice poZadovené
rychlosti pYesouvani ve vodorovném sméru, avsSak v koncovych
polohéch vznikaji znalné problémy s utlumenim dojezdu. PoZa-
dované tlumeni Je znacné ndrodné na provedeni elektromagnetic-
kych spojek a brzd a i na vlastni tlumide pohybu. Pohon steij
nosmérnymi elektromotory & krokovymi motory vyhovuje pro dany
pohyb jak st¥edni rychlosti pojiZdéni, tak i plynulymi dojez-
dy do krajnich poloh, je vSak nutny pFevod otddivého pohybu.
na primocéary pomoci prevodnych zarizeni tek jako v pPededlém
pripadé. -
VySe uvedené nevyhody jsou odstrandny portdlovym manipu-
ldtorem se vzduchovym pohonem podle vyndlezu. Podstata vynd-
lezu spoclivd v tom, Ze poZadované zrychleni, vysokd stPedni
rychlost a plynulé zpomaleni v koncovych polohdch je YeSeno
u'portélového manipuldtoru pouzitim p¥imolarého vzduchového
motoru, pripevn&ného svisle na zdkladni desce, pisobiciho si-
lou ne ¥ikmou desku s kladkami, pohybujicimi se na vodfci 1id-
t& svislé a opirajici se pres kladky o Sikmou vodici listue.
Sila pPimolarého vzduchovéhr motoru je takto rozklddédna na
sloZku sily ptisobici ve svislém a vodorovném sméru, pridem¥
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velikost sily plsobici ve vodorovném smdru, kterd posouvd po-
hyblivou ¢dst manipuldtoru do stran, je ddna hlem sklonu
8§ikmé vodici 1i8ty. Pojezd pohyblivé &dsti manipuldtoru je vel-
‘mi rychly, v krejnich polohdch dostatedn& utlumen vlastnim tlu-
menim koncovych poloh primolarého vzduchového motoru. Tlumeni
koncovych poloh je moZno sefidit p¥imo na pFimodarém vzduchovém
motoru, ktery je k¥ tomuto dfelu konstrukéné uzplisoben. Rém pri-
savek s p¥isavkami, umistény nea zdkladni desce, je ovldddn dal-
Sim primolarym vzduchovym motorem & vykondvd svisly pohyb, je-
hoZ rozsah je Pizen polohou vyrobku, se kterym je manipulovéno.
Pomoci snimaciho zarizeni dochdzi k postupnému sniZovdni spodni
dgti rdmu s pi¥isavkemi. Po odebrédni vyrobku ze zdsobniku se
rdm 8 prisavkami vysune do horni polohy. Po dosa¥eni horni polo-
hy dojde k presunuti do pravé krajni polohy, zrudeni podtlaku,
uvoln&ni vyrobku a ndslednému presunuti do vychoz{ polohy. Cely
pracovni cyklus je Fizen bod po bodu pneumatickimi prvky sestea-
venymi do logickych obvodd. :

Vys8&1i {&inek vyndlezu spolivd ve znadéné \spore pracovniho
prostoru, ponévadZ misto pFimolarého vzduchového motoru s dlou~
hym zdvihem, umist&ného vodorovnd, je pouzit pPimodary vzduchovy
motor umistény svisle, s krdtkym zdvihem, ktery je ddn rozdilem
polohy levé a pravé strany 8ikmé vodic{ 1listy a jeji celkovou
‘délkou.

o Pf¥edm&t vyndlezu je schematicky zndzorndn na obrézcich

1l a 2, kde obr. 1 je nédrys a obr. 2 pidorys zatizeni. Konkrétni
provedeni podle obr. 1 a 2 sestdvd ze zdkladni desky 6 s pri-
pevnénymi kladkemi 10, které se odvaluji po vodorovnych vodi-
cich 1istdch 1 a vedou pohyblivou ¢dst manipuldtoru ve vodorov-
ném sméru. Rém%éfisavek s p¥isavkemi 9 je ovlddany p¥imoda-
rym vzduchovym motorem 8 ve sméru svislém a veden kladkami 11,
které jsou upevndny na zdkledni desce 6. Pohyblivd &4st mani- .
puldtoru vykondvd vodorovny pohyb pomoci pFimodarého vzducho-
vého motoru 4, upevndného na zdkladni desce 6, prostrednictvim
8ikmé desky 3 s kladkemi 13 odvalujicimi se po Sikmé vodici
115t& 2 a kladkami 12 odvalujicimi se po svislé vodfici 1i8t& 5.
Sila vzduchového pFimodarého motoru 4, pisobici ne Sikmou des-
ku 3 s kladkami 12 & 13, vedenou svislou liStou 5, vyvozuje
silovou slozku ve sméru vodorovném, jejiZ velikost je zdvisld
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ne dhlu sklonu vodici 1isty 2. Vodorovna silovd sloZzke provédi
piresouvini pohyblivé Cdsti manipuldtoru do stran v zévislosti,
ne sméru pasobeni sily vzduchového primoarého motor% i.v§ikma
deska 3 je vedena pii'pracovnim pohybu svislou v?di01 listou

5 upevnénou na zékledni desce 6. RovndZ p¥imolaré v%d%c?ové mo-
tory jsou upevnény na zékladni desce 6. Vedkeré vodici i nosné
kladky 10, 11, 13, 12 jsou stejnfch rozmdrdi a tvaru.

-’
PXKEDMET? VINALEZU

Portdlovy manipuldtor se vzduchovym pohonem, vyznadujici
ge tim, Ze na vodorovné posuvné zdkladni desce /6/ s rémem/Z/
p¥isavelk a pPisavkami /9/ je svisle upevnény p¥imodary
vzduchovy motor /4/ spojeny se Sikmou deskou /3/ s kladkami/13/
odvalujicimi se po Sikmé vodiei 1ist& /2/, pPidemZ &Sikmd de-~
ska /3/ je vedene kladkemi /12/ po svislé vodieci 1ist3 /5/,
kterd je pevné spojend se zdkladni deskou /6/.

2 vykresy
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Obr. 1
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~ Obr. 2
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