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(54) Manipulator pro automatickou vyménu néstrojovych jednotek

Vyndlez se tykd manipuldtoru pro auto-
matickou vyménu ndstrojovych jednotek, vhod-
ného zejména pro obrdbé&ci centra.

Dosud zndmé manipuldtory pro automatickou
vyménu ndstrojd jsou v podstat® dvojiho dru-
hu, U jedn&ch se chapadlo neotd&{, nybri
naji¥di kolmo na osu nédstroje. Chapadla
jsou obvykle fefena v pdru, jeduno chapadlo
vyjme nédstroj z vfetena obrdb&ciho stroje,
systém chapadel se posune o rozte¥ a pfipra-
veny ndstroj ve druhém chapadle se zasune
do vietena.

Druhou skupinou jsou manipuldtory s otol-
nym ramenem, jednostrannym nebo oboustranunym.
.0sa otdleni je rovnob&%Znd s osou ndstroje.
Rameno je ukondeno pevnou a zaviraci &elis-
ti, Prvni dosedne na ndstroj a druhd jej
uzavie v otoéném ramenu. Ovldddni zaviracich
felisti je potom Ffedeno dvojim zphsobem.

V jednom pFipad® je zaviraci &elist posuvnd.
Je vytlalovédna pru¥inou a ukonlena védlcovou
4sti, kterd béhem natdleni ramena dosedne
na ndstroj, odtla&i se a v zdvEru otol&ného
pohybu ramena se pfesune za stfed uchopova-
ciho nédkrufku ndstroje. Velikost hmoty nd-
stroje je omezena silou pruZiny, kterd je
relativnd nizk4. Manipuldtor mneni proto
vhodny pro nédstroje o v&t3i hmotnosti. Ucho-
peni nédstroje neni signalizovidno a sila pro
natd8eni musi byt zvEtSenma o silu pro pte-
kondni pruZin. Proto vychdzi mechanismus

pro natd¥eni pom&rn& mohutny.

Jiny zndmy manipuldtor je EeSen tak, Ze
zaviraci ¥elist dosedne v .zdv&ru pohybu ra-
mena na vdlcovou &4st nédstroje, rameno po-
kraduje v otd4&., pohybu a zaviraci Zelist se
tim otd¥i relativn® v8&i ramenu. Otdenim
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zaviraci &elisti se uvolni zdpadka, kterd
pod tlakem pruZiny uzamkne zaviraci &elist.
Zipadka byla pro tento tdkon p¥ipravena bi&-
hem dkonu p¥edchoziho, kdy dosednutim na
€elo vietena nebo dloZného mista byla pruzi-
na zdpadky stlalena a zajiSt&na.

Popsany mechanismus se ukdzal v praxi
jako nespolehlivy, zejména u ndstrojovych
jednotek o v&t$i hmotnosti. Je velmi citli-
vy na p¥esnost polohy tGloZného mista. Pro-
storové moZnosti pro zdvih zdpadky jsou
u néj omezené a p¥i nepatrné dchylce polohy
GloZného mista zf@istane zdpadka viset na
hrané a nezapadne. U tohoto systému neni
moZnd indikace a kontrola uchopeni ndstroje.
U v8ech popsanych manipuldtord s otodnym
ramenem byly ndstroje uchopovdny za vélco-
vou &4st pravodihlého nebo lichob&Znikového’
zdpichu za p¥irubou nédstroje. .

Aby mohla byt prodlouZena funk&ni &dst

mnédstroje, je nutné uchopit jej p¥imo za p¥i-

rubu, v niZ wmife byt vhodnd uchopovaci drd3-
ka. To vdak vyZaduje velké otevieni zavira-~
ci Zelisti, kterd p¥i kruhovém pohybu otod-
ného ramena musi v rozevfeném stavu minout

~undSeci kameny v¥etena stroje. VZechny po-
psané manipuldtory s otolnym ramenem dovolu-

ji jen maly zdvih zaviraci &elisti., Otevie-
ni zaviraci Zelisti nedostaduje, aby mohla
projit ptes undSeci kameny v¥etena stroje,
coZ je nutnd podminka pro uchopeni ndstro-
je za pfirubu, do. niZ kameny zasahuji. Tyto
manipuldtory nejsou vhodné pro nédstroje
o velké hmotnosti.

Vy3e uvedené nedostatky odstranuje ve
velké mi¥fe manipuldtor pro automatickou
vyménu ndstrojovych jednotek, podle vyndlezu,
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jehoZ podstatou Je, %e na obou koncich
oto¥ného ramena jsou upraveny oteviené drdi-
ky, v nich? jsou uchyceny jednak pevné Ze-
listi, jednak odpruZené zaviraci &elisti,

s vynezenym sevfenim, které jsou vn&jsi
stranou ve styku s jednim koncem tlaéné

tye, protilehlym koncem napojené na odpru-
fenou valku, na ni% je upravena ¥ikmd klino- .
véd plocha a strmd samosvornd klinovd plocha
a kterd je kyvnd ulofena v drdZce voditka,
posuvné kolmo na osu ramena v ndboji pouzdra,
ktery je kuZelovym spojem nasazen na nosnou
ty&, kterou prochdzi zaviraci tyg, jednim
koncem opfend o voditko a druhym koncem
spojend s pistnici zaviraciho vdlce, pevné
spOJeneho s pohonem manipuldtoru, na ni

je uloZena ovladaCL narédZka koncovych spi-
nadd.

Vyhodou tohoto zafizeni je, Ze dovoluje
zvét3it zdvih zaviraci €elisti, dimenzovat
jeji uchopovaci silu pro manipulaci jednot-
kou o0 velké hmotnosti a klopném momentu,
felisti lze po opotfebeni vyménit. Umist&ni
silového zaviraciho mechanismu do stfedu
otofného ramena, dovoluje dimenzovat jej
pro velké sfily. 8ikmd a strmd samosvornd
klinovd plocha na vaédce zaJlStu]l rychle
uzavfeni &elisti se samosvornym sevienim,
takZe nédstroj se nemife uvolnit ani p¥i
ztrdtd tlaku nebo zlomeni pruZiny. Nucené
. uvoln&ni zavfené Zelisti zaviraci ty&i spo-
jené s pistnici pevného zaviragiho vdlce

zvy8uje spolehlivost funkce. Pevni zaviraci
védlec z;ednodu§u3e konstrukei zarlzenx
/odpadaji prufné p¥ivody tlak. média do
"pracovniho vdlce/.

Na prlpcjenych vykresech Je\schematxcky
zndzornéno prikladné provedeni manipuldto-
ru pro automatickou vyméEnu ndstrojd podle
vyndlezu, kde na obr. 1 je zaFizeni v ndry-
su, na obr, 2 je fez rovinou A-A podle obr.
{1 a na obr. 3 je fez rovinou B~B podle obr. 1

Manipuldtor sestdvd z otolného ramena 1,
na jeho% obou koncich jsou upraveny otevie-
né drdiky 2. V nich jsou upevnény pevné e~
listi 3 a vykyvné na Eepu ) ulozeny zavira-
ei Zelisti 4. Zaviraci Zelisti 4 jsou vnd¥jsi
stranou ve styku s jednim koncem tladnych
tyéi 6 a vnit¥ni stranou s¢ vinutou pruZi-
nou 7. Maximdlni sevfeni zaviraci &elisti
4 naprézdno je omezeno drédfkou 8 a dorazo-
vym kolikem 9. Druhy konec tlacnych ty&i 6
je ve styku se Fikmou 11 a poté strmou
samosvornou klinovou pT_chou 12 klinové vaéd-
ky 10. Klinovd va&ka 10 je vykyvne uloZena
v dréajce 14 voditka 15. Cep 16 je v klinové
vatce 10 Ulofen s viili, tak3e klinovd vad-
ka 10 dosedd na-dno drdiky 14,

Voditko 15 mé tvar védlce a je posuvnd
uloZeno v naboji 17 a prochézx otvorem

PREDMET

Manipuldtor pro automatickou vjménu
ndstrojovych jednotek, vhodny zejména pro
obrdb&ci centra, vyznadujici se tim, Ze na
obou koncich otodného ramena /1/ jsou upra-
veny oteviené drézky /2/, v nichZ jsou
uchyceny Jednak pevne gelisti /3/, jednak
odpruzene zaviraci &elisti /4/, s vymeze~
nym. sevienim, které jsou vnéjsi stranou
ve styku s jednim koncem tlalné ty&e /6/,
protilehlym koncem napojené na odpruZenou
valku-/10/, na ni% je upravena #ikmd klinovd
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v otoéném ramenu 1 do pouzdra 18. Ve voditku

15 i v klinové valce 10 je upraveno vybré-
ni pro -o&ku 31, o niZ se opird Sroubovitd
pruZina 32. Ndboj 17 je kuZelovym spojem
nasazen na nosnou ty& 19, opatfenou ozubenim
20, do né&jZ zabird nezakresleny ozubeny
hfeben pohonu 21. Na nosné ty&i 19 jsou
uloZeny pisty 33 a-23, vedené v hydraulickém
védlci 24, ktery je vytvofen v té&lese poho-
nu 21 manlpulatoru 1. Nosnou ty&i prochdzi
zaviraci tyé 25, opirajici se jednim koncem
o voditko 15 a druhym koncem kloubem 26
spogena s plstnlCl hydraulického vdlce 27,
ktery je vytvofen ve viku hydraulxckého
vdlce 24. Koncové polohy zaviraci ty&e 25
jsou signalizovény koncovymi. spinadi 29

a 30, ovlddanymi nardikou 28, ulofenou na
konc1 pistnice hydraulxckeho vdlce 27.

V .zédkladni poloze je otoéné rameno 1 na-
toleno do svislé polohy, nosund ty& 19 je
zasunuta, zaviraci Celisti 4 jsou o?zvfeny
a v oteviené poloze drZeny silou pruZiny 7.
Tlagnd ty& 6 je vzepfena mezi zaviraci ZeTis-
ti 4 a klinovou va&kou 10. Natolenim o 90°
ptijde oto&né rameno g do manxpulacnl polo—
hy. Pohybem pistu hydraullckého védlce 27 je

_zav1rac1 ty& 25 zasunuta do zadni polohy

proti sile pruilny 32 pfes voditko 15 a kli-
novou valku 10. Tladné tyde 13 kloutou nej-
prve po Eikmé klinové plose 11 a na konci
zdvihu po samosvorné klinové plode 12 kli-
nové valky 10 a zaviraci &elisti 4 se zavi-
raji proti pisobeni sily pruZiny 7, a% seviou
nastro;ovou Jednotku 13. v prlpade, Ze dloZ-
né misto neni ndstrojovou jednotkou obsa-
zeno, je pohyb zaviraci &elisti 4 omezen
dorazovym kolikem 9, ktery zasahuje do drédi-
ky 8 v zaviraci &felisti 4. Pot¥ebnd dchytka
velikosti sevieni na jedné i druhé strani
oto&ného ramena | je kompenzovina samolinnym
vykyvem klinové vaEky 10. Uchopeni nédstro-
jové jednotky 13 je SLgnallzovano koncovym
spinalem 30. Poté ndsleduje vysunuti nédstro-
jovych jednotek 13 z idloZnych mist dopEednym
pohybem nosné ty&e 19, jeji%Z ozubeni 20 je
v zdbé&ru s nezakreslenym ozubenym hfebenenm
pohonu 20.

Po pootocen1 oto&ného ramena t o 180°
a zasunuti ndstrojovych jednotek 13 do
dlo¥ného mista p¥ichdzi zavirac{ ty& 25
do styku s voditkem 15. Ndstrojové jednotky
13 se upnou na dlo¥nych mistech. Posuvem
Ppistu hydraulického vdlce 27 ptesune zavi-
raci tyd 25 voditko 15 s kTinovou vatkou
10 a pusobenim pruZin 7 se zaviraci Zelisti
% oteviou a ndstrojové jednotky uvolni.
Otoéné rameno se mi¥e natolit zpdt o 90°
do zdkladni polohy. P¥i daldich cyklech
ndsleduji ukony v popsaném sledu.

‘VYNALE ZU

plocha /11/ a strmd simosvornd klinovd plo-
cha /12/ a kterd je kyvnd ulofena v drdZce
/14/ voditka /15/, ptsuvného kolmo na osu
ramena /1/ v nédboji 17/ pouzdra /18/, ktery
je kuZelovym spojem 1asazen na nosnou tyé
/19/, kterou prochédzi zaviraci ty& /25/,
jednim koncem opfend o voditko /15/ a druhym
koncem spojend s pistnici zaviraciho védlce
/27/, pevn& spojeného s pohonem /21/ mani-
puldtoru /1/, na ni%.je ulofena ovléddaci
nard¥ka /28/ koncovych spinagd /29, 30/.

2 listy vykresd

Severografia, n. p., zévod 7, Most
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