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Zatrizeni pro plynulé mechanické nasta-
veni svirné sily e zdvihu svérnych ¥elisti 2
manipulainich klesdti., Ufelem vyndlezu je ™, }
zlepSeni moZnosti optimélniho nasteve
maximélniho rozevieni Zelisti menipuladnich —
kledti p¥i jejich pFibliZovéni k manipulo- &
venému predmdtu, zvl4std v pripadech, kdy RS\II:QJ
menipulovené pFedméty jsou umistény vedle
sebe s malymi mezerami a kdy manipulaini
kledtd zaji2d3ji do t¥chto mezer. Uvedené- o
ho i¥elu se dosdéhne {omoc:[ vélce spojeného ™
zédvésem a fepem s Zelist{ menipulaénich
kledti. Vdlec je opat¥en pistni tydi, s je-

Jjim% koncem je spojen jezdec posuvné ulo= $ 1 R

Zeny ve vedeni opat¥eném nastavitelnym do- -~ % -

razem, pii¥em% vedeni Jje posuvnd fixovéno ;L s __})
v nosném vedeni gevné spojeném s dals{ O ]
%elist{ manipulaénich kle&ti. wf . 4%
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Vyndlez se tyké zarizeni pro nastaveni svérné sily a zdvihu svErnych kle3ti manipulad-
nich kledtd.

U dosud znémych konstrukcf je svdrnéd sila déne mechanickou konstrukel manipula&nich
kle&t{, je to napfiklad pdkovy prevod svérnych Zelistf, dédle velikosti priméru pneumatické-
ho nebo hydraulického vélce, to znamené velikosti ¥inné plochy pistu a tlakem pracovniho
média vélee, to je vzduchu nebo hydraulického oleje. U dosud znémych konstrukei je moZné
ménit velikost svdrné sily regulaci tlaku pracovniho média. Nevyhodou tohoto Fedeni je slo-
%ity hydreulicky obvod a ddle to, Ze neni zeruden pohyb vdlce v plném rozsahu zdvihu & tim
neni zerufeno pravidelné vyplachovéni vélce, coZ zapfiéiﬁuje funkdni poruchy vélce.

Deldf mo¥nosti je méndni velikosti svdrné sily zmdnou &inné plochy vélce. To znemend
viménou celdho vélce, cof Je materidln¥ i tasovd velmi ndro¥né. U znémych konstruked Jje
mo2no m¥nit velikost zdvihu ¥elist{ menipuladnich kle3ti pouze vyménou védlce. Nevyhody
t8chto reseni spofivaji v tom, Ze regulace zdvihu gelisti Je odstupﬁovéna velikostmi zdvihd
vyrébénych véled. Dal#f nevyhody se projevujf v materidlovd 1 Zasovd® nédrodné montéZi a de-
montéZi védlce.

Vy&e uvedend nedostatky odstranuje za¥izen{ pro plynulé mechanické nastaveni svdrné
gily a zdvihu svdrnyjch Zelistf podle vyndlezu, jehoZ podstata spotivéd v tom, Ze vélec spo-
jeny zévdsem a Yepem s druhou Z¥elistf manipuladnich kle¥t{ je opatfen pistni ty&f, = jejimZ
koncem je spojen jezdec posuvnd uloZeny ve vedeni opat¥eném nastavitelnym dorazem, piifem%
vedeni je posuvnd fixovéno v nosném vedeni pevnd spojeném s prvni Selisti menipula¥nich
kle&td,

Zetizeni je konstrukin& nendrolné a umoZnugje plynulé nastaveni sv&rné sily od nulové
do meximdlni asily dené typem a velikosti vélce a tlakem pracovniho média ve vélci. Pokud
je zafizeni nastaveno na maximélni svdrnou sflu, neni tato zévisld na zv3tSeni tlaku pra-
covnfho média ve vdlei. Je-1i zafizeni nastaveno na silu men3i neZ je meximélni svdrnd si-
la, nezévisi tato svérnd sile na zv&tSen{ nebo zmendeni tlaku pracovniho média ve vélci.
Odehylka velikoati svérné sily je zdvisléd pouze na rozmdrovych tolerancich menipulovenych
pPedmdtd, protofe svdrné sila je Umérnd velikosti deformece prufnych elementd svirnych Ze-
list{.

Zab{izeni umoinuje plynulé nastaveni zdvihu Zelistd manipuladnich kledt{ od minimélniho
zdvihu deného konstruked zafizeni do maximélniho zdvihu, daného zdvihem vélce.

Vyhodou plynulé regulaée zdvihu %elist{ manipulednich kledti je moZnost optimdlniho
nestaven! meximélnfho rozevieni &elisti manipula¥nfch kle3dti p¥i jejich p¥ibliZovéni k ma-
nipulovenému predm&tu, zvl#ésté v pripadech, kdy menipulovené predmdty Jsou umistdny vedle
sebe s malymi mezerami a kdy menipuledni kleXtd zaji%d¥jL do tdchto mezer. Zarizeni umo nu=
je p¥izplsobit menipule¥ni klests i zndnénym rozmdrim menipulovenych pFedm&td v rozsshu da-
ném konstrukci manipuladnich klesti a navrZfeného zeiizeni. Regulace svdrné s{ly lze s vyho-
dou poufit p¥i menipulaei s predmdty menSi pevnosti, které by v8t81 svérnd sila mohla po-
8kodit, nebo naopek pii menipulaci s predm&ty pevn¥jsimi, ale t8%8Imi, kde by maléd svdrnd
s{la nestalila vyvodit treci sflu potPebnou ke zvednuti menipuloveného predm¥tu.

Na vykresu je schematicky zndzorn¥n p¥iklad provedeni zar{zen{ podle Qynélezu, kde
obr. | phedstavuje nérys ze¥izenf, obr. 2 Fez rovinou A-A a obr. 3 Fez rovinou B-B.

Zefizent (obr. 1) sestdvé z nosného vedeni 2, které je pripevndno k prvé Zelisti §
menipuladnich klesti., V nosném vedeni 2 je zasunuto vedeni L, pro pohyb jezdce 3. Vedenim
1 prochdézi nastaviteln} doraz 4, ktery Je ve své poloze fixovén vzhledem k vedeni 1. Jezdec
3 Je s pistni ty¥{ vélce J spojen prost¥ednictvim prvafho &epu 2. S druhou gelisti 7 mani-
puladnich kle8t{ Je vélec Q spojen zdvisem 10 a druhym Zepem 12. Nestavitelné dorazy 1l
svérnych %elisti 7, 8 jsou soudésti rému menipula¥nich klesti,
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Zetizeni pracuje tekto: pot¥ebnd svérnd sila, kterd Jje um&rnd velikosti pruZné defor-
mace pruZicfho elementu umist&ného na felistech I, 8 menipula¥nich kle3tfi se nastavi posuvem
vedeni ) v nosném veden{ 2 s néslednou vzédjemnou fixaci., Jezdec J se pohybuje p¥i kaZdém
zdvihu vélce 3 ve vedeni | v rozmezi deném polohou nastavitelného dorazu 4 e ukonlenim ve~
den{ 1. P¥i pohybu pistni ty¥e vdlce 3 probihdé pohyb jezdce 3 ve vedeni ! a pohyb &elistl
1, 8 menipula¥nich klesti ve dvou etapdch. V jedné etapd se pohyb pistni tyle vélce 3 pie-
né3{ na jezdce 3, ktery se v této fézi pohybuje ve vedenfi 1. Jelisti 7, 8 menipule¥nich
kledtf jsou v klidu. V druhé etapd se jezdec J nepohybuje ve vedeni 1, protoZe se nachézi
v jedné z koncovych poloh danych bud ukon&enim vedeni 1 nebo polohou nastavitelného dorazu
4 a pohyb pistni ty¥e vdlce Q se p¥enddi na ¥elisti 7, 8 menipuladnich klest{. Ob& etapy
mohou probihat soudasné&. :

Pak je rychlost pohybu pistni tyfe védlce Q soultem relativni rychlosti pohybu Jezdce
3 vzhledem k vedeni ! a souftem rychlost{ pohybu &elisti 7, 8 menipulednich kleXt{ vzhle-

dem k nastavitelnym dorazdm 11.

Velikost zdvihu Zelistdi 7, 8 manipuladnich kle3ti Je. tedy déna rozdilem zdvihu vélce
9 a rozmezim pohybu jezdce 3 ve vedeni |. Protofe rozmezi{ pohybu jezdce 3 ve vedeni 1 1lze
plynule nastavit nastavitelnym dorazem 4, z toho vyplyvd, %e tak lze plynule nastavit
zdvih &elisti 7, 8 meanipuladnich kledtf,

Nastavitelné dorazy 11 zabrenuji néhodnému rozjfidéni &elist{ 7, 8 manipuladnich kleSt{
v rozev¥ené poloze, kdy jezdec 3 je dora¥en k nastavitelnému dorazu 4 a &elisti 7, 8 mani-
puladnich kle¥ti by se ndhodnym pisobenim vn&j3ich sil mohly roztéhnout aZ o délku rozmezi{
pohybu jezdce 3 ve vedeni 1.

Manipula¥ni kle¥t& vybavené zaiizenim podle vyndlezu lze s vyhodou pouiit pro menipu-
laci s celymi slohami sestavenymi z drobn&j¥fich pXedm¥td, nepfikled cihel.

Pfi menipuleci s lehdimi p¥edméty lze nastavit men3{ své@rnou silu, coZ md za nédsledek
men3{ neméhéni jednotlivych &dsti{ maenipuladnich kledti a tim i zvySeni jejich Zivotnosti.

PREDMET VYNLALEZU

Zarizen{ pro nastaveni svdrné sily a zdvihu svérnych &elist{ manipulaZnich kle3ti,
sestdvajici z vélce a z nastavitelnych dorazd svérnych &elisti, vyznaZené tim, Ze vdlec
(9) spojeny zdvdsem (10) a druhym Zepem (12) s druhou &elisti (7) menipuladnich kle3td
je opatfen pistni ty%f, s jejimZ koncem je spojen jezdec (3) posuvn& uloZeny ve vedeni (1)
opat¥eném nastavitelnym dorezem (4), pridem% vedeni (1) je posuvnd fixovéno v nosném vedeni
(2) pevnd spojeném s prvni Yelist{ (8) mamipula¥nich kledti. .

1 list vykresi
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