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(54) Krokovaci zat{zeni pro dbpravu zejména hutnich polotovard

anélez se tyké krokovaciho. zarizeni pro dopravu zejména hutnich polotovard, napii-
‘klad trub v upravndch trub a vyvalkl v hutnich provozech a Pe3i preddvéni t_échto predm&td

z jeédnoho mIsta pevnych podpér (rodtnic) na druhé.

Je znéﬁo zatizeni k pri¥né prepravé predmdtd, které sestdvd ze soustavy pevnych
ro3td a soustavy pohyblivych ro3td. KaZdy pohyblivy ro3t je upevn¥n k.prib&Znému nosniku
prifezu pismene I, k jehoZ dolni p#irubd jsoﬁ pripevnény t#i patky, jedna uprost¥ed a
dvé na krajnich koncich. Patkami je pohyblivy roSt uloZen na zvedacich excentrickych ko-
toudich upevnénych na svych prib&inych h¥fdelich. K dolni bfirubé prib&Zného nosﬁiku Je
vedle stiredni patky pifipevn&na kulisa, v niZ je uspoiédén‘posuvny excentricky kotoud.
Viechny posuvdé excentrické kotoude jsou upévnény na svém pribé&iném h¥fdeli, Zvedaci
excentrické kotoude jsou viéi posuvnému excentrickému kotduéi pootodeny o thel ot =45°
excentricita v3ech kotoudd je stejnd. Spolednd pohonnd jednotka za¥izeni je propojena se
svou prevodovou sk¥inf, z ni% je v&veden st¥edni hridel, ktery je spojen 8 pPevodovou
sk#{n{ upevnénou uprostied za¥izen{, z ni% na jednu i druhou stranu je vyveden hiidel
zvedacich excentrickych kotoﬁé&‘a hi*{del posuvnych excentrickych kotoudd. Z pievodové
sk*in& pohonné jednotky jsou déle vyﬁedeny boén{ h¥{dele spojené se samostatnymi pfevodo-
vymi skfi{némi hr{dell krajnich zvedacich excentrickych kotoudd.
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Vzéd jemnym pootodenim zvedacich a posuvnych excentrickych kotoudd a synchronizaci

pohonu v8ech hi{deld zafizeni je dosafeno nadzveddvédnf, presunovdni & pokldddni prepravo-
venych predm&td po kruhovité trajektorii.

Nevyhodou zarfzeni je to, ¥e délku kroku prepravovanych predm&td neni moZno ménit.
Také je nevyhodou to, %e zarfzeni je pom¥rn& slofité (nutnost pouZit{ n&kolika pi#evodovych
sk¥inf), a tim i drahé. Jinou nevyhodou je to, Ze trajektorie prepravovanych predmitd je
kruhovitd. Disledkem je, Z¥e predmdty jsou poklddény na pevny rodt pod uréitym thlem. Na
pevny rodt tak pisobi i vodorovné sily a u k¥ivych predm&tl nelze do;éhnout pFfeaného polo=-

Zeni na uréené misto.

Uvedené nevyhody odstraﬁuje krokovaci zafizen{ zejména hutnich polotovard, podle
vynédlezu tvofené silo&jmi vélei, pevnymi ro¥ty a pohyblivymi rosty uloZenymi na vystrednf-
kovych kotou&fch, které jsou upevnény na svych prib&ingch h¥idel{ch, kde pohyblivy roit
je spojen s pistnic{i silového vélce. Podstatou vynélezu je, %e k prvnimu i druhému konci
kaZdého pribéZného h¥idele vystiednikovych kotoudd je pripevnsno remeno. Ramena ke¥dého
konce prdibé&inych h¥idel{ vystFednikovych kotoudd jsou vzéjemné 8pojena pribéinymi téhly.
Ramena prvniho i druhého konce jednotlivych prﬁbéznych hi{deld vyst¥ednikovych kptouéﬁ
jsou vi¥i sob¥ pootodena.o dhel of od 80° do 100°, Konec kaZdého tdhla je kloubem spojen
8 pistnici levého nebo pravého silového vélce, pripevnéného k zdkladim zarizenf.

Vyhadou krokovaciho za¥izeni je, zé trajektorie prepravovanych predmétd je obdéln{-
kovitd, Na pevné ro¥ty tak pri pokldddn{ predmétd nepisobi vodorovné sily,_nybrz.sily
svislé. V dlsledku toho je dosahovéno piesného poklddéni i zakPivenych predmé&td. Jinou
vyhodou je to, %e délka kroku piepravovanych predm&td miZe byt podle potieby upravovéna.
RovnéZ frekvenci krokd je moZno ménit. Také je vyhodou to, %e zarizen{ je pomérné jednow

duché konstrukce bez nutnosti pouZitf pievodovych sk#inf.

Na vykresech je zndzorn&no piikledné provedeni krokovacfho zarfzent podle vyndlezu,
kde obr. 1 zndzornuje jeho nérys, obr. 2 jeho pidorys a obr. 3 &4stedny Fez vedeny rovi-
nou A-A z obr. 2 ve zvétdeném méFitku. Obr. 4 a3 8 schematicky znézorfuje Jednotlivé polo-
hy vystiednikovych kotoudd a silovych vdlcd.

Krokovaci zaiffzenf podle vyndlezu je tvoreno soustavou pevnych ro&td 10 a soustavou
pohyblivych ro#td 9 vzéjemnd spojenych a uloZengch na t¥ech radéch vyst¥ednikovych kotou-
&3 7, které jsou opatfeny to&n& uloZenymi prstenéi, a které jsou upevnény na avych pri-
béZnych paralelnich h¥{delich 8 uloZenych v loZiskéch 6. Soustava pohyblivych rostd 9 je
na jedné stran& spojena s pistnicf svého silového vélce 3. K prvnimubi druhémh koneci
kaZdého prib&iného hrfdele 8 vystrednikovych kotou¥y 1 je pripevwnéno rameno 5, 1l4.Ramena
2+ 14 prvniho a druhého konce kaZdého jednotlivého pribiného hridele g,vystfédnikovych
kotoudd 7, které jsou vi&i sobs pootodena o uhel A 90°, Jjsou vzédjemn& spojena prib&inymi
téhly 4. Jeden i druhy konec kaZdého tdhla 4 Jje kloubem spojen s pfstnici prfslusného
levého nebo pravého silového vélce 1, 1% pripevn&ného k zékladdm zapfzeni. K Jjednomu pri-
b¥Znému hrfdeli 8 vystrednikovjch kotoudd 7 je PFipevnin segment 13, v jeho# dréze
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otaceni je umistén prvni a druhy koncovy prepinal 11, 12. Alternativnd je za¥fzeni pro
prepravu hutnich polotovard mensich hmotnosti opatifeno pouze po jednom levém nebo pravém

silovém vélci 1, 15 na kazdé stren& zaXizeni.

Po vpusténi tlakové kapaliny do silovych (hydraulickych) levych a pravych véled 1,
15 jejich pistnice se vztahujl a pootédeji rameny 53, 14 prvnich a druhych koncl prib&Z-
nych hifdeld 8, které otdleji t&mito pribéinymi hiidelemi 8. Pro zapolet{ otéeni t&chto
h¥ideld 8 je segment 13 ve styku s druhym koncovym prepinadem 12 (obr. 4). Pootodenim obou
ramen 5, 14 o thel 45° se ramena 14 druhych koncd prib&Znych h¥ideld 8 pootodi do‘krajni
Gvrat® (mrtvé polohy) obr. 5. V této poloze druhy koncovy prepinad 12, na ktery prestane
tlalit segment ;i,lzapaaobi reverzaci pohybu pistnice levého silového vélce l. Prvy silovy
vélec 15 v tomto okamZiku pisobi na rameQa 5 prvafch koncl prib&inych h¥{ideld 8 maximélni
krouticiﬁ momentem, Po daldim pootodeni obou ramen 5, 14 o uhel 45° (obr.6) ptsobf pist~
nice ohou silovych vdled 1, 15 stejnym smErem a po del8i{m pootodeni se piétnice prvého
silového vélce 15 dostane do své krajni dvrat& (obr.7), ve které segment 13 narazi na
prvani koncovy prepinad 11, ktery reverzuje smér pohybu pfstnice pravého silového vélce 15.
Pistnice obou silovych vdlcd 1, 15 po tomto okam¥iku pisobi protism&rng (obr.8). V prdb&hu
celého pracovnfho cyklu, kdy se ob& ramena 3, 14 pootodi o thel 180°, se pohyblivy rodt 9
nadzvedne o vysku rovnajic{ se dvojndsobku excentricity vystPednikovych kotoudd 7. Prepras
vované hutnf polotovary jsou tak nadzvednuty nad pevné roéfy 10. Poté je uveden do &innosti
silovy vélec 3 pohyblivych rodtd g, ktery posune sekci t&chto pohyblivych rodtd 9 o déiku
jednoho kroku. Ddle nastdv4 obdobn¥ proces spousténi pohyblivjch ro3td 9, kdy polotovary
(vyvalky) jsou ﬁklédény na pevné rodty 10. Potom ndsleduje presunut{ pohyblivjch roStd 9
do vychozi polohy. ' .

PREDMET VYNLKLEZU

Krokovaci zatizeni pro dopravu_zejména hutnfch polotovard tvorené silovymi vélci,
pevnymi roﬁty.a pohyblivymi ro¥ty uloZenymi na vystrednfkovych kotoudich, které jsou
upevnény'na svych pribe&inych hiidel;gh, kde pohyblivy ro3t je spojen s pistnici svého
silového vélce, vyznalené tim, %e k prvnimu i druhému konci kaZdého pr&b&iného hi¥idele(8)
vyst¥ednikovych kotou¥d (7) je pripevnéno rameno (5) a ke druhému konci rameno (14),
ptisem? ramena (5, 14) ka¥dého konce prib&inych hiidelf (8) vystrednikovych kotoudd (7)-
jsou vzéjemn¥ spojena prib&¥nymi téhly (4) a jsou vidi sob& pootolena o dhel & od 80° do
100°, kde konec kaZdého téhla (4)je kloubem spojen s pistnici p¥{sludného levého silového
vélce (1) nebo pravého silového vélce (15), pFipevn&ného k zdkladim zarizeni.

8 vykresd



L

S

o 7 K 8 1490 -9 ¢V_‘
= \ | / f o
Lidre L)
/ \\\\\\\\_*\\\\\\\\ LLALALAL L L L L LLEL LAY S L 4
/] P .
’ = )]\ L5 I/
/| ———— — A - |
: e \ v, I I/,//.

mv . £ . . A Mg, - - \\\ s
M — = | ~ \
= 1 T 7 /

m i 3 = ] I in ] I — -9

~— L_Illa o ! Flulllllllll I : \..
4 f







198 865




	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

