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Vyndlez se tyké gatfzen{ pro automatizovanou menipulaci s predkovkem u kovactho stro-
Je, umo¥nujfctho automatizovat provoz zdpustkovych rychlob&ingch buchard, specidlng
bezdalotovych pneumaticko-hydraulickyceh, zépustkovych atp.

Zépustkové buchary se vyznadujf tim, Ze pi*i kovéni je v pohybu padajfc{ beran,
urychlovany navic stladenym vzduchem. zéroven viak Jje hydraulicky, smirem vzhara, proti po-
hybu beranu nadzveddvén cely stojan stroje. Velik4 dopadové rychlost beranu a jeho pom&rné
malé véha dévajl stejnou engrgii, Jeko dévéd meld rychlost nadzvednuti celého stroje
8 jeho pomérné malou véhou. Hybnostl téchto proti sob& se pohybujicfch hmot jsou témEt
ste jné, navzéjem se tedy pfi uderu rulf, energie pohybujicich se hmot se pfem&ni na
pretvérnou préci pii tvoreni vykovku a do zékladu se neprendd{ %4dny podstatny otfes.
Buchary tohoto typu a jim podobné Jjsou velmi vykonné se 40 af 100 zdvihy za minutu.

I kdy% se tento podet zdvihd prakticky nevyuZivé, Je i pti 10 aZ 25 zdvizich za minutu
vikonnost bucharu znadné. Doposud je obsluha t&chto bucherd vidy rudni a vyZaduje velké
soustiedén{ i znadnou fyzickou némehu. Obvykle byvé postﬁp takovy, Ze %havé predkovky
se vklédaj{ na spodni zépustiku, na Jjeden dder se vykovou, nade¥ se shrnou %i odfouknou

stlafenym vzduchem na skluz od bucharu.
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Tyto nevghody odstraﬁuje predmdt vyndlezu, kterym je zaffzent pro automatizovanou
manipulaci s pfedkovkem u kovaciho'stroje. Jeho podstata spo¥fivéd v tom, %e sesté&vd ze
£labovitého pFisunového skluzu vydkovd a oto¥ns stavitelného prostiednictvim obJjimky na
pevném stojanu a sloZeného z navédddctho dflu, vykyvného dflu sklopného prostiednictvim
tekutinového vélece, pod kterymito vykyvnym dflem Je uspo¥édédn odvédsct Zlab, a prfsunové-
ho %Zlabu s vlastni p¥isunovou %éstf, pod n{¥ jsou provedeny podpéry bfitd a z manipu-
la¥nf &dstl tvorené rémem s pevnym vedenim a sviraci objimkou, v ni¥ jsou upevniny
prostorovd stavitelné, priné pohyblivé Selisti methanicky propojené pies ozubené tyke
a8 ozubené kolo s hnacimi tekutinovymi védlci. Dal¥{ podstatou vyndlezu je, ¥e pFfisunovd
gdst prisunového %labu Je ‘vytvoiena ak;onénou plochou spojenou stupnim s p¥{sunovym
Zlabem, proti ni¥ je svisld sténa a protilehle ke etupni Je umisténa éikmé’sténa.

Pokrok vynélezu spodfvé v tom, e zafizenf splhujf prostorové i Xasové poZadavky
na automatizovanou manipulaci u kovacfch stroji. Zeifzeni dodriuje velmi krétké mani-
pulaéni Zasy pro prisun pfedkovku a odsun vykovku., Z obsluhy je upln& vylouden lidsky
€initel, ktery nemusf pracovat v prostfed{ hlu¥ném, vystaven ot¥esim a nadmdrnému pracov-

nimu tempu.

Vynélez je zobrazen na vykresech, které predstavujf nea obr. 1 schéma bucharu, obr.
2 detail upevnéni driskd zépustek, obr. 3 detail p¥fsunové a menipuladni &dsti bucharu,
obr. 4 ez A-A z obr. 3, obr. 5 schéma pfisunového dflu v axonometrickém pohledu, _
obr. 6 pohled shora do p¥fsunového dflu a obr. 7 pSdarysny pohled na viastnf manipulaé&n{
zafizéni.

Zatizen! sestévd ze dvou gdsti, a to ze %labovitého pFisunového skluzu pro p¥isun
predkovku z piffpravné polohy a z manipulaéni Zdsti pro dopravu piFedkovku z pripravné
polohy do stiedu zdpustky., Ob¥ ¥dsti jsoun fixovény na zékladu, nezévisle na uloZen{
bucharu. Stojan 1 bucharu nese spodnf dr¥ék 6 se z&pustkou 2 a hornf dr¥ék 5 se zdpust-
kou 4 Je upevndn na beranu 3 (obr, 1). V hornim dréku 5 Je upevn¥ne horni zdpustka 1
a v spodnim dr%dku § je upevnina spodnf zépustka 8 (obr. 2). V prostoru 9 okolo zdpustek
1, 8 je umisténa &dst pFfsunového a menipuladntho zaffzenf.

%1abovity prisunovy skluz je tvoren systémem ¥1labl (obr. 3). Navédéci‘dil 10 Je
Pevny a navazuje na vykyvny dfl 11, ktery je ovlddén tekutinovym védlcem ;g a miZe byt
sklopen ve sm¥ru sipky 13 tak, %e je uvolndna cesta do odvéd&cfho £labu 14, pod nim% Jje
odpadnf bedna, Na vykyvny df1 11 navazuje p¥isunovy ¥lab 15 s vlastnf pFfsunovou &dst{
(obr. 4, 5, 6), tvotenou skloninou plochou 30, kterd je oproti plode p¥fsunovému %labu

15 sni%ena o stupen 34. Proti této sklonéné plosze 30 Je provedena svisld stdna 3l a
protilehle ke stupni 34, ve sméru pohybu predkovku 16 je Bikmé sténa 29, P¥{sunové &dst
Je stavitelnd v objfmce 35 nesené zakotvenynm stojanem 36.

Manipuladni ¥dst je tvoiena rémem 20 s pevnym vedenim 38 (obr. 3), po némZ se
posouvé svéraci objfmka 37, v ni% jaou upevnény pr{i¥né pohyblivé Zelisti 17, 18 ovlédané
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pres ozubené tyle 23 a ozubené kolo 24 hriacimi tekutinovymi vdlei 22 (obr. 7). Rém 20
mi%e byt stabilni nebo pojezdny po kole jnicich, takife je moZno jeJ z pracovniho prostoru
odsunout, napf. p¥i vyménd zépustek 7, 8. V pracovni poloze se rém opiré o stavitelnou
narésku 19 (obr. 3) a v této poloze Je fixovén. V prostoru mezi pohyblivymi &elistmi

17 a 18 Je um{sténa tryska 25 nebo pi¥i kovéni hmotngjsich vykovkd i tekutinovy vélec 26.
Déle jsou elisti 17 a 18 opat¥eny vlozkami 33 (obr. 4), které jsou vyim&nné a tvarové
prizplsobené predkovku 16. Na nosné konstrukei jsou provedeny izolovand prosti¥ednictvim
4z0lanf vlozky 32 (obr. 4) podpéry 21 nesouct bFity, umisténé pod piisunovou &ésti
pti{sunového Zlabu v prostoru 9 okolo zépustek 7, 8.

P¥{sunovou &4stf pres navéd&ci dfl1 10, vykyvny df1 11 a p¥{sunovy %lab 15 s p¥isuno-
vou &4st{ se samospddem ve sméru 3ipky 28 privédi fhavy pfedkovek 16, ktery se odraZenim
od 3ikmé stény 29 dostane na sklon¥nou plochu 30 a z nf dold podél svislé stiny 31 do
prostoru 9 na podpdry 21 bFitd do pripravné polohy. Zde je pritomnost predkovku 16
indikovéna a dén povel a pisty tekutinovych véled 22 posunou &elisti 17, 18 k sobé.
Indikace pfedkovku 16 na podpé&réch 21 v pripravné poloze je uskutednéna tim, %e predkovek
uzavie nizkonapttovy§ elektricky obved mezi dvéma izolovanymi podp&rami 21. Predkovek 16
Je pak unédden gelistf 17 a proti tomuto sméru se pohybuje prézdné felist 18. Uprostred
nad spodni zépustkou 8 8 se ¥elisti setkaj{ a fixujf{ predkovek 16 ned stiedem zépustky 8.
Pak se Zelisti 17, 18 rozeviou a je dén impuls ke kovaci operaci, které se vykonéd na
jeden dder. Belisti 17, 18 se svirajf uriitou silou, kterd je schopné i vyrovnat defor-
mace predkovku 16 vzniklé pii transportu nebo naopak vhodnd tvarovany pér gelist{ miZe
zprvu rovny p¥edkovek Gmysln& tverovat piimo na zépustce tak, Jak to nésledny kovact
proces vyZaduje, Odstrandni vykovku ze zépustky se d&je proudem tlekového vzduchu, prou-
d{cfho kré&tkou dobu z trysky 25 (obr. 3 a 7) nebo u t&%i3fch vykovkd mechanicky pistem

vzduchového vélce 26.
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2.

PREDMET VYNALEZU

Ze¥izen{ pro automatizovanon manipulaci s predkovkem u kovactho stroje, vyznaéené

tim, %e sestévé ze %labovitého prisunového skluzu vydkaoveé a otodn& stavitelného
prostiednictvim objimky (35) ne pevném stojanu (36) a slo¥eného z navédscfho dflu
(10), vykyvného dflu (11) sklopného prostPednictvim tekutinového vélce (12), pod
kterym¥to dilem (11) Je usporsddén odvéddci %lab (14) a pFfsunového %labu (15) s vlast-
ni prisunovou ¥dstf, pod nf%# jsou upraveny podp¥ry biitd (21) a déle z manipuladn{
téstl, tvorené rémem (20) s pevnym vedenim (38) a sviract objfmkou (37), v ni% jsou
upevn¥ny prostorové stavitelné, pr{¥n& pohyblivé Zelisti (17, 18), mechanicky propo-
Jené pres ozubené tyfe a ozubené kolo s hnacimi tekutinovymi vélei (22).

Zatizeni podle bodu 1, vyznalené tim, %e vlastni prfsunovéd &dst p¥{sunového %labu
(15) Je vytvorena sklondnou plochou (30) spojenou stupndm (34) s plochou p#fsunového
¥lebu (15), proti ni¥ je umfst&ne svisld stZna (31) a protilehle ke stupni (34)
&ikm4 st¥na (29).

7 vykrest
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