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Urządzenie do automatycznego, obwodowego spawania w osłonie CO2

Przedmiotem wynalazku jest urządzenie do auto¬
matycznego, obwodowego spawania w osłonie C02
zwłaszcza elementów ciężkich.

Dotychczas ręczne lub automatyczne spawanie
obwodowe dokonywane wraz z innymi spoinami na
jednym przedmiocie odbywa się na oddzielnych sta¬
nowiskach, przy czym manipulow^ " spawanymi
przedmiotami odbywa się zwykle ręcznie, lub przy
użyciu układów manipulacyjnych wyposażonych w
ręcznie napędzane elementy, np. pokrętła.

Ręczna manipulacja szczególnie ciężkimi przed¬
miotami jest bardzo uciążliwa co również wpływa
ujemnie na jakość spoin. Zastosowanie manipulato¬
rów z ręcznymi układami manipulacyjnymi np. po¬
krętłami jest również uciążliwe i czasochłonne
w obsłudze.

Dodatkową niedogodnością dotychczasowych roz¬
wiązań jest konieczność stosowania transportu mię¬
dzyoperacyjnego angażującego określone środki oraz
obsługę. Urządzenia podnośnikowe natomiast napę¬
dzane pneumatycznymi lub hydraulicznymi siłowni¬
kami dla manipulacji w szerokim zakresie prze¬
strzeni roboczych wymagają stosowania dużych
skoków tycł} siłowników co zwiększa ich koszty oraz
gabaryty urządzeń. Wskutek tego system taki jest
uciążliwy w obsłudze i pracochłonny.

W celu wyeliminowania wymienionych wad i nie¬
dogodności, opracowano urządzenie stanowiące za-
integrowaną konstrukcję gniazda spawania automo-
tycznego i ręcznego oraz przenośnika.
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Istota wynalazku polega na zastosowaniu w ma¬
nipulatorze spawania ręcznego pierścienia umiej¬
scowionego obrotowo w osi „x" konstrukcji nośnej
manipulatora, która to konstrukcja jest z kolei
umiejscowiona obrotowo w osi „y" obudowy urzą¬
dzenia. Między pierścieniem do którego jest umoco¬
wany przeciwciężar a nośną konstrukcją manipula¬
tora oraz między tą konstrukcją a obudową urządze¬
nia są osadzone dwa sprzęgła elektromagnetyczne.
Przenośnik natomiast jest wyposażony w napędowy
siłownik pneumatyczny, do tłoczyska którego jest
umocowany wielokrążek.

W wyniku zastosowania rozwiązania manipulato¬
ra spawania ręcznego według wynalazku, przedmiot
spawany podczas manipulacji nim znajduje się w
równowadze chwiejnej a jego żądane położenie jest
blokowane sprzęgłami elektromagnetycznymi.

Przenośnik pneumohydrauliczny służący do po¬
bierania przedmiotów z palet, przenoszenia między
gniazdami oraz składowania, posiada małe gabaryty
i masę, przy czym znaczny zakres podnoszenia osią¬
gnięto przez zastosowanie wielokrążka zbudowanego
z dwóch krążków połączonych między sobą jednym
cięgnem zamocowanym jednym końcem do nośnej
konstrukcji przenośnika a drugim końcem do osi
drugiego krążka przy czym to cięgno opasuje pierw¬
szy krążek, natomiast drugi krążek jest opasany
przez drugie cięgno, które jednym końcem jest zamo¬
cowane do nośnej konstrukcji przenośnika a do jego
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drugiego końca jest mocowany uchwyt elektromag¬
netyczny.

Urządzenie według wynalazku jest uwidocznione
. na rysunku,.,n§J^tórym fig. 1 przedstawia schemat

ideowy^rząc^efna^ a fig. 2 -— łączenie dna pierście¬
nia obudowy.

Urządzenie według wynalazku składa się z dwóch
zespołów manipulatorów 1 i 2 odpowiednio do auto¬
matycznego spawania obwodowego i spawania ręcz¬
nego oraz przenośnika pneumohydraulicznego 3,
przy czym zespoły te są umiejscowione w obudowie
4.

Zespół manipulatora spawania obwodowego 1
zbudowany jest z silnika elektrycznego 5, sprzężone¬
go z przekładnią 6 przenoszącą napęd na korpus 7
umiejscowiony obrotowo w osi „y" w obudowie 4.
Do korpusu 7 jest umocowany siłownik pneuma¬
tyczny 8, którego tłoczysko 9 współpracuje suwli-
wie z korpusem 7 i jest zamocowane do trzpienia
napędowego, trójszczękowego uchwytu samocentru-
jącego 10 umocowanego również fio korpusu 7.
Uchwyt samocentrujący 10 posiada trzy specjalne
szczęki 11 do mocowariia spawanych elementów np.
pierścienia 12 i dna 13 tworzących pokrywę obu¬
dowy ognioszczelnego wyłącznika stycznikowe^o.
Nad zespołem manipulatora 1 jest usytuowany po¬
dajnik drutu elektrodowego14. *

Zespół manipulatora spawania ręcznego 2 składa
się z konstrukcji nośnej 15, do której jest umocowa¬
ny wał 16 umiejscowiony obrotowo w osi „y" obu¬
dowy 4. Między konstrukcją nośną 15 a wałem 16
osadzone jest elektromagnetyczne sprzęgło 17.> W osi
„x" konstrukcji nośnej 15 jest również umiejscowio¬
ny obrotowo pierścień 18 zaś między tym pierścieniem
a konstrukcją nośną jest osadzone elektromagnety¬
czne sprzęgło 19. Na pierścieniu 18 są umocowane
dwie stałe szczęki 20 oraz ruchoma szczęka 21 uru¬
chamiana siłownikiem 22 a po przeciwnej stronie
W stosunku do szczęk 20 i 21, na tym pierścieniu jest
umocowany przeciwciężar 23. Przenośnik 3 zbudo¬
wany jest z nośnej konstrukcji 24 z umocowanymi
w niej obrotowo czterema jezdnymi kołami 31 pro¬
wadzonymi na wsporniku 25. W konstrukcji nośnej
24 jest mocowany napędowy siłownik pneumatyczny
26, którego tłoczysko przy pomocy łącznika 28 jest
zblokowane z tłoczyskiem siłownika hydraulicznego
27 spełniającego rolę stabilizatora' prędkości przesu¬
wu. Do łącznika 28 jest umocowany wielokrążek 29,
złożony z dwóch krążków a, b, połączonych między
sobą jednym cięgnem 6 zamocowanym jednym koń¬
cem do osi drugiego krążka b przy czym cięgno c
opasuje pierwszy krążek a. Krążek a jest zamocowa¬
ny obrotowo do łącznika 28 zblokowanego z tłoczy¬
skiem siłownika pneumatycznego 26. Drugi krążek b
jest opasany przez drugie cięgno d, które jednym
końcem jest zamocowane do nośnej konstrukcji 24
a do drugiego jego końca mocowany jest uchwyt
elektromagnetyczny 30.

Wielokrążek 29 w układzie: siłownik 26 i uchwyt
30, spełnia funkcje zwielokrotnienia drogi przemiesz¬
czania się elektromagnesu 30 w stosunku do drogi
przemieszczania się tłoczyska siłowników 26 i 27.

Urządzenie według wynalazku działa w sposób na¬
stępujący. Na szczęki 11 uchwytu 10 nakładane są
dwa elementy przeznaczone do połączenia ze sobą

za pomocą spawania, np. pierścień 12 i dno 13. Si¬
łownik 8 wykonuje ruch roboczy przesuwając tym
marnym tłoczysko 9, które oddziaływuj e na uchwyt
10 wskutek czego1 rozsuwają się szczęki 11 centru-

5 jąc i mocując pierścień 12 i dno 13. Następnie do
elementów tych 12 i 13 dosuwa się końcówkę po¬
dajnika drutu elektrodowego 14. Układ sterujący
w sprzężeniu z zasilaniem silnika 5 oraz zgrzewarką
(nie uwidocznioną na rysunku) i podajnikiem drutu

10 14 realizuje proces spawania, wykonując wstępnie
trzy krótkie spoiny usytuowane kolejno względem
siebie co 90° jak pokazano na fig.2, a następnie rów¬
nież po przesunięciu o 90° od ostatniej spoiny roz¬
poczyna się spawanie ciągłe na obwodzie 360°.

15 Po ukończeniu operacji spawania, połączone ze
sobą elementy są przenoszone za pomocą przenośni¬
ka 3 do zespołu manipulatora spawania ręcznego 2.
Elementem napędowym przenośnika 3 jest siłownik
pneumatyczny 26, którego prędkość ruchu jest

20 ustalana przez hydrauliczny siłownik 27, natomiast
droga działania jest zwielokrotniona przez wielokrą¬
żek 29, działający w kierunku zwiększenia tej drogi
a zmniejszenia siły na wyjściu układu. W wyniku
takiego rozwiązania wielokrążka 29, skok siłowników

25 26 i 27 jest wielokrotnie mniejszy od wymaganej
wielkości przesuwu w kierunku pionowym elektro¬
magnesu 30 przy jednoczesnym zwielokrotnieniu po¬
wierzchni siłownika pneumatycznego 26. Rozwiąza¬
nie to zmniejsza skoki siłowników oraz gabaryty

30 przenośnika 3. Przenośnik 3 zawieszony czterema
kołami jezdnymi 31 na wsporniku 25 przemieszcza
się w kierunku poziomym przy użyciu siły ręcznej.

Po usytuowaniu zespawanych elementów 12 i 13
w manipulatorze 2 i umocowaniu ich za pomocą

35 szczęki 21, następuje zwolnienie sprzęgieł 17 i 19
a następnie dokonanie ręcznego spawania dodatko¬
wych detali 32. Ustawianie zespawanych elementów
12 i 13 w osiach „x" i „y" w manipulatorze 2 doko¬
nuje się ręcznie przy wyłączanych sprzęgłach 17 i 19,

40 a włączenie sprzęgieł utrzymuje żądane położenie.
Przeciwciężar 23 zapewnia utrzymanie elementów
12 i 13 w równowadze chwiejnej w osi „x" .
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Zastrzeżenia patentowe

1. Urządzenie do automatycznego, obwodowego
spawania w osłonie C02 zwłaszcza elementów cięż¬
kich, zbudowane z dwóch zespołów manipulatorów
do automatycznego spawania obwodowego i spa¬
wania ręcznego oraz zawieszonego nad nimi przenoś¬
nika, znamienne tym, że zespół manipulatora spawa- •
nia ręcznego (2) jest wyposażony w pierścień (18)
umiejscowiony obrotowo w osi „x" nośnej konstruk¬
cji (15) manipulatora, która z kolei jest umiejscowio¬
na obrotowo w osi „y" w obudowie (4) urządzenia,
zaś przenośnik (3) jest wyposażony w napędowy si¬
łownik pneumatyczny (26), do tłoczyska którego jest
umocowany wielokrążek (29).

2. Urządzenie według zastrz. 1, znamienne tym, że
między pierścieniem (18) do którego jest umocowany
przeciwciężar, (23) a nośną konstrukcją (15) manipu¬
latora (2) oraz między tą konstrukcją a obudową (4)
urządzenia są osadzone dwa sprzęgła elektromagne-

65 tyczne (19) i (17).
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v 3. Urządzenie według zastrz. 1, znamienne tym, że
wielokrążek (29) składa sięz dwóch krążków (a) i (b)
połączonych między sobą jednym cięgnem (c) ♦zamo¬
cowanym jednym końcem do nośnej konstrukcji (24)
przenośnika (3) a drugim końcem do osi drugiegc
krążka (b) przy czym cięgno (c) opasuje pierwszy
krążek (a) natomiast drugi krążek (b) jest opasany
przez drugie cięgno (d), które jednym końcem jest

zamocowane do nośnej konstrukcji (24) przenośnika
(3) a do jego drugiego końca jest mocowany uchwyt
elektromagnetyczny (30).

4. Urządzenie według zastrz. 1 albo 3, znamienne
tym, że pierwszy krążek (a) wielokrążka (29) jest za¬
mocowany obrotowo do łącznika (28) przenośnika
(3) zblokowanego z tłoczyskiem siłownika pneuma¬
tycznego (26).
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