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Manipulator dZzwignicowy

Przedmiotem wynalazku jest manipulator dZwignicowy, zawieszony na haku urzadzenia
dZwignicowego stosowany do zaciskania przedmiotu, przenoszenia i obracania w plaszczyZnie
pionowej, a zwlaszcza do manipulowania zestawami kotowymi pojazdéw szynowych w czasie
wymiany obreczy.

Znane rozwiazanie konstrukcyjne urzgdzeri przeznaczonych do obstugi stanowisk wymiany
obreczy zestawdw kotowych, charakteryzuja si¢ tym, ze na sztywno zabudowanej belce umie-
szczane sg wciagniki elektryczne poruszane rgcznie lub mechanicznie, przy czym zestaw jest
obracany o kat 180° przy pomocy suwnicy i odpowiednio ustawiany na powierzchni posadzki.
Znany jest rOwniez opis patentowy patentu tymczasowego polskiego nr 92 268 dotyczacy manipu-
latora do obstugi stanowisk w gniezdzie wymiany obrgczy zestawdw kotowych, ktdrego rozwiaza-
nie polega na tym, ze na pionowej kolumnie statej ma osadzong wspét§rodkowa kolumng obrotowa
z przesuwna klinowa tuleja zaopatrzona w wysiggnik manipulatora zakoriczony chwytem. Sitow-
niki hydrauliczne umieszczone po obu konficach chwytu wysiggnika ustalaja potozenie zestawu
kotowego w kierunku poosiowym. Manipulator ten jest wyposazony w zespoty znanych przektadni
§limakowych, $rubowych i z¢batych stuzacych do przenoszenia napgdu poszczegblnych
mechanizméw.

Celem wynalazku jest opracowanie rozwigzania, ktére catkowicie zmechanizuje operacje za-
ciskania, przenoszenia i zmiany pozycji zestawu umieszczonego w manipulatorze dZwignicowym.

Istota wynalazku polega na tym, ze manipulator dZwignicowy o ksztaicie podkowy, ma na
konicach ramion podkowy sztywno osadzone tozyska, w ktérych umieszczony jest korpus uchwytu
zaciskajacego z dwoma szczekami przeciwbiezymi, zwieranymi lub rozwieranymi za pomoca $rub
ulozyskowanych korzystnie w drazonych czopach korpusu, przy czym jedna ze srub jest polaczona
roztacznie z mechanizmem napedu zacisku wyposazonym w sprzeglo przeciaZzeniowe i koficowke
walka §limaka dla umieszczenia klucza dynamometrycznego. Jedno z ramion podkowy ma w
dolnej czgsci sztywno osadzony mechanizm obrotu korpusu wyposazony w przektadnie §limakowa
i walcowa pozwalajacy obraca¢ zestaw kotowy w plaszczyZnie pionowej 1 ustawia¢ pod dowolnym
katem w sposéb ciagly.
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Przedmiot wynalazku uwidoczniony jest w przykladzie wykonania na rysunku, ktéry przed-
stawia maniupulator w przekroju pionowym z uwidocznieniem, uchwytu zaciskajacego, utozysko-
wan $rub i korpusu oraz mechanizm zacisku i obrotu zestawu kotowego.

Manipulator wedlug wynalazku ma konstrukcj¢ no$na w ksztalcie podkowy 1 zawieszona w
osi symetrii luzno na haku dZzwignicy. Kornce ramion podkowy 1 maja zabudowane tozyska 2, w
ktérych umieszczone sg drazone czopy korpusu 3, za§ w korpusie 3 umieszczone s3 szczeki 4
zaciskowe, osadzone przesuwnie na §rubach §, utozyskowanych wdrazonych czopach korpusu 3 co
umozliwia naped §rub § z zewnatrz mechanizmem 6 osadzonym sztywno na prawym lub lewym
czopie korpusu 3. Mechanizm 6 napedu zacisku jest wyposazony w sprz¢gto 8 przecigzeniowe i
koricéwke 10 watka §limaka, ktéra shuzy do umieszczania klucza dynamometrycznego umozliwia-
jacego sprawdzanie pewnoSci zacisku szcz¢gk w przypadku ciernego utrzymywania zestawu koto-
wego. Zwieranie lub rozwieranic szcz¢k 4 odbywa si¢ poprzez zespdt két zgbatych czotowych
osadzonych sztywno na $rubach § i zazgbiajacych si¢ z kotami zgbatymi osadzonymi sztywno na
posrednim watku umieszczonym obrotowo w korpusie 3. Z przeciwnej strony mechanizmu 6
osadzony jest sztywno na zewnatrz dolnej cz¢sci ramiona podkowy 1, mechanizm 7 obrotu korpusu
3 zaopatrzony w przekltadnig §limakowa i walcowa, przy czym korpus 3 wykonuje obrdt razem z
mechanizmem 6 i urzadzeniem zaciskowym. Mechanizm 6 napgdu zacisku i mechanizm 7 obrotu
korpusu sa mechanizmami samohamownymi dzigki zastosowaniu przektadni §limakowych, tym
samym zapewnione jest catkowite bezpieczenistwo i niezawodno$¢ dziatania bez urzadzen zabezpie-
czajacych. Napedy elektromechaniczne sterowane sa zdalnie kaseta sterownicza, ktéra moze
znajdowac si¢ obok pulpitu lub kasety sterowniczej dZwignicy co usprawnia obstuge manipulatora i
dzwignicy.

Wynalazek przeznaczony jest do sterowanego operowania ci¢zarem, przenoszonym przy
pomocy urzadzenia dzwigowego, kiedy wymagana jest rOwniez zmiana pozycji ci¢zaru, a szczegé!l-
nie do operowania zestawem kotowym pojazdu szynowego w technologicznym procesie obreczo-
wania. Zestaw zostaje uchwycony szczgkami manipulatora za o§ migdzy kotami, uniesiony
dzwignicg i obrécony manipulatorem o kgt 90° celem osadzenia nagrzanej obreczy i przeniesienia w
tej pozycji pionowej na nast¢pne stanowisko do zawalcowania pier$cienia zaciskowego. Nast¢pnie
zestaw zostaje obrécony o kat 180° i zaobr¢czowany z drugiej strony w ten sam sposéb, po czym
zostaje obrocony o kat 90° celem przywrécenia zestawu do pierwotnej pozycji poziomej i odstawie-
nia na tor odstawczy. W czasie calego cyklu osadzania obrg¢czy zestaw kotowy pozostaje w
manipulatorze dZzwignicowym.

Wynalazek moze by¢ zastosowany do chwytania przenoszenia, obracania i ustawiania w
dowolnej pozycji przedmiotu wzglgdnie pojemnikédw wymieniajac jedynie szczeki na odpowiedni
ksztatt.

Zastrzezenia patentowe

1. Manipulator dZwignicowy o ksztalcie podkowy, zawieszony luZzno na haku diwignicy,
stosowany do zaciskania przedmiotu, przenoszenia i obracania w plaszczyZnie pionowej a zwla-
szcza do manipulowania zestawami kotlowymi pojazdéw szynowych w czasie wymiany obreczy,
mamienny tym, Ze na koncach ramion podkowy (1) ma sztywno osadzone tozyska (2), w ktérych
umieszczony jest obrotowo korpus (3) uchwytu zdciskajacego zdwoma szcz¢kami (4) przeciwbie-
Znymi, zwieranymi lub rozwieranymi za pomoca $rub (5) utozyskowanych korzystnie w drgzonych
czopach korpusu (3), przy czym jedna ze $rub (5) jest potaczona sztywno z mechanizmem (6)
napg¢du zacisku, wyposazonym w sprz¢gho (8) przeciazeniowe i korficéwke (10) watka §limaka dla
- umieszczania klucza dynamometrycznego.

2. Manipulator wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze jedno z ramion podkowy (1) ma w dolnej
czesci sztywno osadzony mechanizm (7) obrotu korpusu (3), wyposazony w przektanie §limakow3 i
walcowa, pozwalajacy obraca¢ zestaw w plaszczyZnie pionowej i ustawia¢ pod dowolnym katem w

sposob ciagly.
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