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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest manipulator do przemieszczania po podtozu rozgrzanych do tem-
peratury okoto 800°C odkuwek stalowych w procesie ich formatowania na gorgco w ramach zautoma-
tyzowanej linii technologicznej. Rozwigzanie przeznaczone jest do przesuwania po stole (na przyktad
w postaci rolotoku), odkuwek w postaci kregéw z przelotowym otworem centralnym uformowanym
w procesie walcowania na gorgco w walcarce.

Znany jest z polskiego opisu wynalazku PL 174940 manipulator skfadajgcy sie ze sztywnych
cztondéw pofgczonych szeregowo przegubami ptaskimi, w ktérym dwa pierwsze przeguby majg osie
réwnolegte do siebie, a zespoty napedowe dwoch pierwszych stopni swobody sg umieszczone na nie-
ruchomej podstawie. Pierwszy czion ma postaé¢ ukosnej korby zakonczonej z dwdch stron tulejami
o osiach rownolegtych, korzystnie pionowych, wewnatrz ktérej, w kanale tgczacym tuleje, umieszczony
jest ukosny réwnolegtowdd tgczacy drugi czton z napedzajgcym ten czton drgzonym watem osadzonym
obrotowo w pierwsze;j tulei pierwszego cztonu, przy czym trzeci czton oraz ki§¢ manipulatora sg nape-
dzane przez oddzielne zespoty napedowe zamocowane na trzecim czionie.

Znany jest z polskiego opisu wynalazku PL173560 manipulator, ktéry ma posta¢ portalu wspar-
tego na stupach potgczonych z korpusem obrabiarki, na ktérym usytuowany jest mechanizm napedowy
ruchomego wézka o ruchu posuwisto-zwrotnym prostopadtym do podtuznej osi obrabiarki, zaopatrzo-
nego w ramiona podajnika, kazde wyposazone w roboczy chwytak sprzezony z mechanizmem napedu
jego ruchu pionowego.

Znany jest z polskiego opisu patentowego PL211644 manipulator stuzgcy do obracania i usta-
wiania w innym, nowym potozeniu przedmiotu, ktéry ma posta¢ czworoboku, ktérego ramiona boczne
potgczone sg ruchomo ze statym ramieniem gérnym i z ruchomym ramieniem dolnym przy pomocy
dwdch osi, a ramie dolne zaopatrzone jest we wspornik sitownika, na ktérym réwnolegle do ramienia
dolnego usytuowany jest sitownik obrotowy z watkiem, na ktérym umieszczony jest zacisk obrotowy.

Znany jest z europejskiego patentu EP/PL2947037 zuraw, ktéry ma kolumne umieszczong obro-
towo woko6t osi pionowej na ramie podstawy oraz ramie zamontowane przegubowo za posrednictwem
przegubu na kolumnie zurawia.

Znany jest ze zgtoszenia polskiego wynalazku P.209680 zuraw przenos$ny zawierajgcy ustroj
podporowy z dwiema podporami, zamontowany poprzecznie na ramie podwozia przy uzyciu ztgczy Sru-
bowych i potgczony poprzez mechanizm obrotu z obrotowym stupem, z ktérym zwigzane jest obrotowe
w ptaszczyznie pionowej ramie wysiegnika z hakiem podnoszenia. Zuraw posiada ustroj podporowy
w postaci poziomej belki z podporami na obu jej koncach, ktéra potgczona jest sztywno z nieobrotowym
stupem, na ktérym osadzony jest obrotowy w ptaszczyznie poziomej wysiegnik, wzdtuz ktérego prze-
mieszcza sie wciggnik z hakiem podnoszenia i posiada co najmniej jedng dodatkowg podpore, tworzac
uktad podporowy ztozony co najmniej z trzech sztywnych podpér.

Znany jest ze zgtoszenia polskiego wynalazku P.306443 zuraw stupowy obrotowy z wysiegnikiem
uksztattowanym w przewazajgcej mierze jako konstrukcja skrzynkowa, ktéry na swoim dolnym koncu
jest przytgczony przegubowo wokot poziomej osi do obrotowej czesSci kolumny zurawia, z napedzanymi
hydraulicznie sitownikami, ktére z jednej strony sg potgczone przegubowo z wysiegnikiem zurawia z od-
stepem przed jego doinym koncem, a z drugiej strony sg potgczone przegubowo z obrotowg czescig
stupa zurawia w odstepie ponizej miejsca potgczenia przegubowego wysiegnika. Wysiegnik na dolnym
koncu posiada takie rozwidlenie, ze kompletne stanowisko hydrauliczne zurawia jest umieszczone jako
samodzielny zespo6t na tylnym koncu wysiegnika zurawia miedzy dzwigarami rozwidlenia.

Zatozona metoda usuwania odkuwki z walcarki przez jej przesuwanie po podtozu jakg ma reali-
zowad konstrukcja wedtug wynalazku uwarunkowana jest znacznymi wymiarami rozwalcowanych ob-
reczy, ktére w duzym stopniu uniemozliwiajg pewne podnoszenie odkuwki. Problemem powstajgcym
w procesie przesuwania jest oddziatujgce na kolumne manipulatora oraz jego ramie state i suwliwe ob-
cigzenie poziome od sit tarcia odkuwki o podtoze (skrecanie kolumny, zginanie w ptaszczyznie poziome;j
ramienia wysiegnika). Wymdg podnoszenia/opuszczania ramienia dla umozliwienia wktadania/wyjmo-
wania elementu chwytnego z otworu odkuwki wymaga zastosowania ruchomego w ptaszczyznie piono-
wej, a jednoczesnie sztywnego w ptaszczyznach zardéwno poziomej jak i pionowej, potgczenia ramienia
statego manipulatora z jego kolumng oraz ruchomego w ptaszczyznie poziomej, a jednoczesnie sztyw-
nego w ptaszczyznach zaréwno poziomej jak i pionowej potgczenia ramienia statego manipulatora z ra-
mieniem suwliwym.
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Tak wiec, problemem jaki stoi przed przedmiotowym wynalazkiem jest stworzenie konstrukciji,
ktéra bytaby jak najlepiej predysponowana do przesuwu odkuwek po podtozu.

Celem wedtug wynalazku jest konstrukcja zapewniajgca sprawny i stabilny transport poziomy po
podiozu tadunkéw o masie do 2500 kg.

Manipulator do przemieszczania odkuwek w procesie kucia zbudowany z podstawy zawierajacej
cokot, na ktérym osadzona jest obrotowa w pionie kolumna, w ktérej przesuwnie wzdiuz jej wysokosci
osadzony jest wysiegnik poruszany osadzonym w kolumnie cylindrem hydraulicznym, wedtug wyna-
lazku charakteryzuje sie tym, iz kolumna wkoto pionowej osi obrotu poruszana jest cylindrem hydrau-
licznym, ktérego jeden koniec osadzony jest w wyprowadzonym z kolumny na jej bok uchwycie a drugi
osadzony jest w uchwycie wbudowanym w podstawe przy jej krawedzi naprzeciwlegtej do krawedzi
podstawy, przy ktorej umiejscowiona jest kolumna; a ponadto wysiegnik zbudowany jest z ramienia
statego, do ktérego tylnej powierzchni zamocowane sg dwie pary wozkéw Slizgowych, z ktérych jedna
para osadzona jest w prowadnicy dwuteowej do kolumny zamocowanej przy jej jednej, zewnetrznej
czotowej krawedzi pionowej a druga para w prowadnicy dwuteowej drugiej do kolumny zamocowanej
przy jej drugiej, naprzeciwlegtej zewnetrznej czotowej krawedzi pionowej, oraz wysuwnego z ramienia
statego ramienia suwliwego poruszanego cylindrem hydraulicznym i zakoriczonego, wystajgcym z niego
w kierunku do dotu, trzpieniem, przy czym na Sciance gérnej ramienia suwliwego zamocowane sg dwie
pary wozkow $Slizgowych, z ktérych jedna osadzona jest w prowadnicy dwuteowej pierwszej zmocowa-
nej na jednej potowie Scianki spodniej ramienia statego, a druga w prowadnicy dwuteowej drugiej za-
mocowanej na drugiej potowie $cianki spodniej ramienia statego.

Do realizacji wynalazku zastosowano cztery mocowane parami do powierzchni tylnej ramienia
statego manipulatora wozkéw S$lizgowych, poruszajgcych sie po dwoéch prowadnicach (szynach) dwu-
teowych mocowanych do kolumny manipulatora. Zastosowanie w rozmieszczonych w rozstawie dwdch
prowadnic dwuteowych oraz prowadzonych w nich wézkéw $lizgowych zapewnia przenoszenie obcig-
zen od sit zginajgcych ramie state manipulatora w ptaszczyznie poziomej i pionowej przy zachowaniu
mozliwosci przesuwu pionowego ramienia statego po kolumnie manipulatora. Podobnie jak wyzej roz-
wigzano potfgczenie ramienia statego z ramieniem suwliwym manipulatora, mocujgc dwie, umiejsco-
wione w rozstawie, prowadnice dwuteowe do ramienia statego a poruszajgce sie po nich wézki slizgowe
do ramienia ruchomego (suwliwego), co zapewnito sztywno$¢ potgczenia obu ramion w ptaszczyznie
poziomej i pionowej przy jednoczesnym zachowaniu mozliwosci ich wzajemnego przesuwu.

Przedmiot wynalazku zostat uwidoczniony na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia manipulator
w widoku aksonometryczny, fig. 2 — manipulator w widoku z boku w przekroju, fig. 3 — manipulator
w widoku z boku od innej strony niz na fig. 2, fig. 4 — manipulator w widoku z boku od innej strony niz
na fig. 2 i 3, fig. 5 — manipulator w widoku z géry, fig. 6 — wysiegnik w widoku z boku cze$ciowo w prze-
kroju, fig. 7 — ramie state wysiegnika w widoku z boku, fig. 8 — ramie state wysiegnika w widoku od
spodu, a fig. 9 — ramie suwliwe w widoku aksonometrycznym.

Manipulator do przemieszczania odkuwek w procesie kucia w przykfadzie wykonania wedtug wy-
nalazku zbudowany jest z podstawy 1 w postaci prostokatnej ptyty gérnej 1b, na ktérej umiejscowiony
jest, przy jednej jej krotszej krawedzi, wzmacniany wkoto zebrami, pierécieniowy cokét 1a, w ktéry wbu-
dowane jest tozysko wiencowe 2, na ktérym zamocowana jest obrotowo w pionie kolumna 3. Kolumna 3
wkoto swojej pionowej, wzdtuznej osi obrotu poruszana jest cylindrem hydraulicznym 4, ktérego korpus
obrotowo zamocowany jest w wyprowadzonym z kolumny 3, na jej bok, widetkowym uchwycie 5, a tto-
czysko obrotowo zamocowane jest w widetkowym uchwycie 6 wbudowanym w ptyte gérng 1b pod-
stawy 1, przy jej krawedzi naprzeciwlegtej do krawedzi podstawy 1, przy ktdrej umiejscowiona jest ko-
lumna 3. Ponadto, podstawa 1 ma zestawiong z ptytg gérng 1b, dystansowymi pretami gwintowanymi
z nakretkami, ptyte dolng 1c. Powyzsze zestawienie ptyty gornej 1b i ptyty dolnej 1¢ podstawy 1 pozwala
na regulacje pionowego ustawienia kolumny 3. Przez ucha widetkowych uchwytéw 5, 6 i ucha cylindra
hydraulicznego 4 przeprowadzone sg sworznie. Widetkowy uchwyt 6 zamocowany jest w, odchodzgcym
od ptyty goérnej 1b podstawy 1, wsporniku, ktéry od strony krawedzi podstawy 1, przy ktérej jest umiej-
scowiony, wyposazony jest we wspierajgce go zebra a od drugiej strony zestawiony jest z belkg 1d
wspawang w ptyte gorng Ib podstawy 1 i drugim koncem przy spawang do cokotu la podstawy 1. Osa-
dzony w kolumnie 3 przesuwny w pionie wysiegnik 7 zbudowany jest z ramienia statego 7a oraz wy-
suwnego z ramienia statego 7a ramienia suwliwego 1b. Na wolnym konincu ramienia suwliwego 7b umiej-
scowiony jest, zwrdocony pionowo w kierunku do dotu, trzpien 8. Trzpien 8 osadzony jest w dwéch,
umiejscowionych jeden pod drugim, uchwytach oczkowych stanowigcych czoto ramienia suwliwego 7b.
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Wysiegnik 7 do kolumny 3 zamocowany jest ramieniem statym 7a, do ktérego tylnej powierzchni zamo-
cowane sg dwie pary wbdzkow $lizgowych 9, 10, z ktérych jedna para wézkoéw Slizgowych 9 osadzona
jest w prowadnicy dwuteowej 11 pierwszej, ktéra do kolumny 3 zamocowana jest przy jej jednej, ze-
wnetrznej czotowej krawedzi pionowej, a druga para wozkoéw Slizgowych 10 w prowadnicy dwuteowej
12 drugiej do kolumny 3 zamocowane;j przy jej drugiej, naprzeciwlegtej zewnetrznej czotowej krawedzi
pionowej. Przesuwne w poziomie ramie suwliwe 7b, w ramieniu statym 7a osadzone jest w ten sposob,
iz na $ciance goérnej ramienia suwliwego 7b zamocowane sg dwie pary wozkéw Slizgowych 13, 14,
z ktérych jedna para wézkow Slizgowych 13 osadzona jest w prowadnicy dwuteowej 15 pierwszej zmo-
cowanej na jednej, dzielonej po dtugosci, potowie $cianki spodniej ramienia statego 7a, a druga para
wozkow Slizgowych 14 osadzona jest w prowadnicy dwuteowej 16 drugiej zamocowanej na drugiej po-
towie $cianki spodniej ramienia statego 7a. Wysiegnik 7 w pionie poruszany jest zamocowanym do niego
i do kolumny 3, w jej spodniej czesci, cylindrem hydraulicznym 17. Ramie state 7a skfada sie z dwdch
réznej dtugosci profili, potgczonych trwale pod katem okoto 45°. Wézki Slizgowe 9, 10 umiejscowione
sg na profilu krétszym, a prowadnice dwuteowe 15, 16 na profilu dluzszym ramienia statego 7a. Ramie
suwliwe 7b poruszane jest zapartym w nim i w ramieniu statym 7a cylindrem hydraulicznym 18. Pod-
stawa 1, kolumna 3 oraz wysiegnik 7 zbudowane sg z zespawanych ze sobg blach stalowych. Zadaniem
manipulatora po zainicjowaniu jego dziatania jest, odpowiednio sterujgc wszystkimi jego napedami,
wsuniecie umieszczonego na koncu jego wysiegnika 7 trzpienia 8 w otwér centralny odkuwki po proce-
sie walcowania i przesuniecie jej po podtozu w miejsce poza walcarkg, skad zostanie pobrana do kolej-
nej operacji technologicznej. Po wykonaniu przesuniecia manipulator wyjmuje trzpien 8 z otworu cen-
tralnego odkuwki i automatycznie powraca do potfozenia, jakie zajmowat przed rozpoczeciem cyklu prze-
mieszczania. Manipulator sterowany jest w cyklu automatycznym przez uktad sterowania linig walcow-
niczg lub recznie. Do kontroli potozenia cztonu wykonawczego manipulatora (trzpienia 8 na koncu wy-
siegnika 7 manipulatora) wykorzystuje sie enkodery ruchu obrotu wysiegnika 7, podnoszenia/opuszcza-
nia wysiegnika 7 i wysuwu ramienia suwliwego 7b wysiegnika 7. Sterowanie reczne z pulpitu jest stero-
waniem awaryjnym.

Budowa i wyposazenie manipulatora uwzglednia wysokg temperature otoczenia urzgdzenia. In-
stalacja hydrauliczna i elektryczna jest chroniona przed dziataniem wysokiej temperatury ostonami sta-
lowymi. Podstawe 1 manipulatora do posadzki betonowej mocuje sie kotwami gwintowanymi. Uktad
zasilania manipulatora stanowi zasilacz hydrauliczny, zasilajgcy sitowniki (cylindry) hydrauliczne nape-
doéw obrotu kolumny 3, podnoszenia/opuszczania wysiegnika 7 oraz przesuwu ramienia suwliwego 7b.
Cylindry hydrauliczne, przewody, zawory sterowania i zasilania hydrauliki rozmieszcza sie poza strefg
narazong na oddziatywanie cieplne walcarki i walcowanych odkuwek oraz osfania sie stalowymi osto-
nami chronigcymi przed emitowanym cieptem.

Zastrzezenie patentowe

1. Manipulator do przemieszczania odkuwek w procesie kucia zbudowany z podstawy zawiera-
jacej cokét, na ktérym osadzona jest obrotowa w pionie kolumna, w ktorej przesuwnie wzdtuz
jej wysokosci osadzony jest wysiegnik poruszany osadzonym w kolumnie cylindrem hydrau-
licznym, znamienny tym, ze kolumna (3) wkoto pionowej o0si obrotu poruszana jest cylindrem
hydraulicznym (4), ktérego jeden koniec osadzony jest w umiejscowionym na boku kolumny
(3) uchwycie (5) a drugi osadzony jest w uchwycie (6) wbudowanym w podstawe (1), przy jej
krawedzi naprzeciwlegtej do krawedzi podstawy (1), przy ktdrej umiejscowiona jest kolumna
(3), przy czym wysiegnik (7) zbudowany jest z ramienia statego (7a), do ktérego zamocowane
sg dwie pary wozkdw Slizgowych (9, 10), z ktérych jedna para osadzona jest w jednej a druga
w drugiej prowadnicy dwuteowej (11, 12), z ktérych jedna zamocowana jest do kolumny (3)
przy jej jednej, a druga przy jej drugiej naprzeciwlegtej zewnetrznej czotowej krawedzi piono-
wej, oraz wysuwnego z ramienia statego (7a) ramienia suwliwego (7b) poruszanego cylindrem
hydraulicznym (18) i zakonczonego, wystajagcym z niego w kierunku do dotu, trzpieniem (8),
przy czym na $Sciance gérnej ramienia suwliwego (7b) zamocowane sg dwie pary wdzkow
Slizgowych (13, 14), z ktérych jedna para osadzona jest w prowadnicy dwuteowej (15) pierw-
szej zmocowanej na jednej, dzielonej po dtugosci, potowie Scianki spodniej ramienia statego
(7a), a druga para w prowadnicy dwuteowej (16) drugiej zamocowanej na drugiej potowie
Scianki spodniej ramienia statego (7a).
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Rysunki

Fig. 1
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Fig. 4
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Fig. 5
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Fig. 8

Fig. 9



