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. Przedmiotem wynalazku jest mechanizm jezd- -

ny manipulatora kowalskiego w matych kui-
niach, ktéry zawieszony na woézku mozna prze-
suwaé po szynie jezdnej zurawia. Tego rodzaju
manipulatory sg stosowane w kuzZniach o ogra-
niczonych warunkach przestrzeni oraz dla
mniejszych odkuwanych przedmiotéw i s ste-
rowane ze stanowiska dyspozytora albo recz-
nie albo w calo$ci elektrohydraulicznie.

Podczas trzymania ciezkiego materialu przez-
naczonege do kucia,
podlega przecigzeniu od przodu, ktére docho-
dzi do granicy dopuszczalnej nier6wnowagi,
i ktéra moze doprowadzié do wywrécenia sie

do agregatu na wozku, jezeli w czasie kucia“

nastapi§ dodatkowe uderzenia lub sily skre-

*) Wlasciciel patentu o$wiadczyl, ze wsp6l-
twoércami wynalazku sa Adolf Kort i inz. Wolf-
gang Schiirer.

zawieszony manipulator V

cajace. Probowano dotychczas usunagé te nie-
réwnowage przez zakladanie przesuwnego cie-
zaru wyréwnywujscego, ale tym samym zwie-
kszano rownoczeSnie znacznie ogélny cigzar
agregatu. ‘

Wedlug wynalazku zostalo zbudowane urza-
dzenie, ktére zapobiega skutkom wystepuja-
cej nieréwnowsegi, bez kosztownych instalacji
dodatkowych i bez niepotrzebnego obcigzenia
manipulatora.

Wedlug wynalazku przy ‘wézku manipula-
tora zostaly zalozone chwytaki w postaci kraz-
kéw, toczacych sie razem z woézkiem pod jego
szyng, ktére podczas przesuwu woézka swobod-
nie toczg sie wraz z nim, a przy ruchu prze-
chylnym agregatu niezwlocznie dzialajg jako
chwytaki.

Na rysunku jest pokazany przyklad wyko-
nania wynalazku. .

Fig. 1 uwidocznia widok boczny, w kierun-



su strzalid jednej polowy wozka, a fig. 2 —
widok z przodu.

Silnik elektryczny 1 jest sprzgniety Z prze-
kladnig 2, na ktérej walcu napecdowym 3 osa-
dzone sy kola zebate 4 1 5. Te kola z¢bate za-
zbiajq sie z kolami zebatymi przedniej pary
ko6t napedzajacych 6 1 7, ktérych ruch obroto-
wy przenosi sle na tylng pare k6l napedzajg-
cych 9 za pomocg kot posrednich 8. Dla zapo-
biezenia ruchowi przechylnemu agregatu z po-
.wodu podniesienia si¢ k6! z biezni szyny zu-
rawia, umieszczone s3 pod szyng zZurawia czte-
ry toczace sie swobodnie krazki chwytakowe,
10 1 11 mieszczace si¢ naprzeciw czterech kéi
woézka, (fig. 2). Krazki 10, 11 s3 uwidocznione
takie na fig. 1, w miejscach osadzenia A i B.

Zastrzezenie patentowe

Mechaniz’m jezdny wiszacego manipulatora
. 'kowalskiego, ktéry: pracuje jako wodzek suw-

nicowy o napedzie elektrycznym i przenoszo-
ny za pomocy kél zebatych na wszystkie .czte-
ry kola toczace si¢ po wewngtrznej . stronie
szyny profilowej Zurawia, na ktérym zamoco~-
wana jest obudowa zawieszona pionpwo do
zawieszenia narzedzi kowalskich, znamienny
tym, ze jest zaopatrzony w cztery .chwytakl

. w postaci swobodnie wraz z wézkiem tocza-

cych sie krezkéw (10, 11) osadzonych pod szy-
na-jezdna zurawia, przy czym krazki te zapo-
biegaja wychylaniu sie agregatu kuziennego
w miejscu osadzenia kél.
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