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{54) Manipula&ni zafizeni pro pfesun vyrobkii v peci
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Za¥izeni pro p¥esun v¥robld v peci na

tepelné zpracovéni vyrobki. Sklddé se

% manipuladni plo¥iny, kterdé mé viastni

pohon a lze ji vysouvat ve vertikdlnim

1 horizontdlnim sméru. Plodinu se vadzkou =

lze vysunout i do proatoru pfed pec,

Vliastnl mechanismug pro pfenos pohonu 3 i

pouzivéd lenke, kladky a et8zovy prenos. ,
Zerizeni 1ze pou%{t v pracovnim prostoru = N

pece pro tepelné i chemicko tepelné zpre- & ’ @
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Zar{zeni se tyké msnipulainiho mechenismu, kterym lze mahipulov.t vadzkou uvndtd
pracovnich prostord pece pro tepelné a chemicko tepelné zpracovéni komovych v¥robki.

V soutasnd dobd se ve svdtd pro menipuleci se vsézkou uvnit¥ paacovniho prostoru
pouzivaji rdzné menipuledni mechanismy nebo doprsviifky. Nep¥. u svétovyeh vyrobed peci,
jako je fa. Ipsen 2z USA, Degussa NSR, Ebner NSB, se pouiivajl menipuls¥ni zafizent,
ktoré neumoiiujf provédst viechny technologické operace jako navrhovené zefizeni
dle vynélezu. Manipuladni zeatrizeni v soulasné dobd Jsou konstrukind Fedena tak, Ze
manipuledn{ plodina Je taZens ¥etdzovym dopravnikem po kolejnicich, Jinym zpisobem Je
provédéna menipulace se vaézkou pomoci krokovaciho mechanismu, mebo je plodina teZena
védledkovym dopravnikem.

Vjse uvedené nedostatky Jjsou tdatelnd vyredeny menipulsinin zafizenim podle
vyndlezu, jehoZ podstata spotivé v tom, Ze na zékladnim rému Jjsou minimélné dva telesko-
picky vysouvatelné nosniky, kefdy 2z nich je tvoren tiemi, vzéjemn& do sebe zasouvatel=
nymi nosnymi Zdstmi a to nosnikem, vysouvacim nomikem a nositem. Zékledni rém Je
pevné spojen se dvéma nosnfky e sculasnd je veden na vodicich sloupech umist¥nych
u zédkladniho rému. Déle Je vybaveno mecheani smem horizontédlniho pohybu a mechanismen
vertikdlntho pohybu. Nosnik je v podstatd svalenec, kxtery Je tvoren ze dvou obdélni-
kovych profild, v jeho st¥nd jsou uloZeny Zepy pro lo%iska, na spodni ¥dsti nosniku
je pPipevnén napindk e na opedné strand nosniku Je dals1 nepindk.

Vysouvaci nosnik mé v prifézu tver pismene U a ¢ bodnich st¥ndch mé podélné vybré=
nf, v dolni ¥ésti mé ozubeny hifeben, do kterého zabiré ozubené kolo, uloZené ne hi*{dell
v bodni &dsti vysouvaciho nosniku jsou uloZeny konce &epl s na obou okrajich vysouveciho
nosniku jsou lenové kledky. NosiZ mé tver profilu I, v Jjeho boXnich stdndch jsou
podélné vybréni a v téchto vybrénich Jsou podpd¥rnd loZiska, kterd jsou uloZena na osaze~-
né d4sti epy, dalBi souldsti nosiZe jsou dridky s vymdnitelny profile. Mechenismus
horizontélniho pohybu Jje vytvolen 2z ogubeného kola a ozubeného hi‘ebene, ktery Je soulds~
&1 vysouveciho nosniku @ déle lany vedenymi v dpr3dcich pres kladky na napinéky. .

Redeni dle vyndlezu umoZnuje neloZit vsdzku mimo pracovni prostor pece, ¥im% ne-
dochdzi k neiddoucimu podkozowdéni pecniho zetizeni viivem zavéieni vsdzky pomoci '
jiného menipulainiho zerizeni, nepi. 8 menipulednini voziky, JePdby atd. Zerizeni podle
vyndlezu déle umoinuje svym teleskopickym FeSenim & navrZenym pohonnym mechani smem
plynule prevéZet vaézku z vnéjsiho manipuledniho prostoru,k predpect do pledkomory,
odtud do ohfiveci komory, 2 oh*fvaci komory do kalici komory. Z predpeci do predkomory
a topné komory, vEetnd ndvratu do kelfci komory, Jje vadzka prevdZena plynule z Jjednoho
prostoru do druhého s sutomatickym ovléddénim v horizontdlnim smdruj v kalici komoie
umofnuje tetd? plodina i vertikéln{ plynuly pohyb, pot¥ebny pro zekaleni vsézky.

Velkou vyhodou tohoto zatrizeni je, Ze jedno manipule¥ni zat{zeni umoZnuje provddd¥t
vedkeré technologické operace pro tepelné a chemicko tepelné zpracovéni. U Jinych
obdobnych zefizeni je tato funkce zajisiovéna ndkolika rdznymi ssmostatnymi manipuled-
nimi mechenismy.

- Vyhodou tohoto uspobédéni Jje to, Ze mechenismus pro horizontélni nebo vertikdlni
pohyb je trvale spojen se zdrojem rotea¥nich pohybd a Jje zde moinost nastaveni libovolné
polohy p#i vysunuti nebo spousténi menipulagniho zerizeni v rozmezi dsnfch krajnich -
poloh. Tyto polohy jsou aretovény @ elektricky Jjistény. Dals{ dosud nejmenovanou vyhodou
Je vybaveni nosiZe vyménitelhym profilem, kde xonstrukce zajidtuje sprévné podepteni
vadzky, hlavnd pii menipulsci po ohf'evu na vysoké kalici teploty, takZe nedochdzi
k deformecim (prﬁhybu).‘

Menipulace Je rychld, takiZe cely mechenismus sndsi tepelné zatiZent a¥% do 1 300 .
Deldf vy&5f d¥inek menipuladniho zarizeni dle vyndlezu spodivd v tom, e ve srovnéni
s jinym Fedenim umoZnuje plynulé predéni a prevzet{ vedzky na nosny ro¥t v topné komo=
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Pe, ¢of je umo¥ndio Poklesem nebo prisvednutim ve vertikdlnim smyslu, &fms nedochdz{
k opotFebent nosidho ro3tu v peci, chvéni &dsty pece a tim narusent topnyeh alementd
8 Jinjch oviddacich zaipfzens brs chod pece. Rychlost vBseh Pohybd 12e optimélnd nastavit
na hydraulickych pohonech,

podle vyndlesu; kde obr, 1 Je schematicky néért vakuove Pece s pohledy 4, B, C, D na
rdzné polohy nanipulssntho prostoru, kde se vadzka ukiddd na ploSinu v ko¥ich nebo
pi‘:[prawiuh,ﬁ Je poloha manipulainiho ze¥fzenf ge vsdzkou ve vichoz{ manipuleini
pPoloze v peci,

V této poloze sge provddl také kelenf v proudu plynu, V pohledu ¢ Je zndzorn¥na
poloha manipuladning zefizent pii premf{atént vadzky do ohf{vac{ komory pece, V pohledu
D je zndzornsng poloha se vadizkou pFL spustdnf do olejové ldzn& v dobs kelenf vadzky,
Obr. 2 je msfiipulessf zat{zent bi‘i nexindlnim vysunut{ v horizontdintm sndru, vysunutf
vV opainém smysiu Je pro nedostatek mista zndzorndno pohledem na pferuseny vyaouvaci
nosnik,

Déle je zde zndzornén méchanismus pro vertikding pohyb. Obr, 3 je menipul a¥ng
zafizent v zékladng poloze v detailmtm pohledu s obr. 4 Je manipuladnt zarizens znézor-
n¥né v Fezu v rovind A Z obr, 3 a vyjedfuje konstrukéng uspofddént a tvar nosnfki
8 vysouvacim mechenismen,

Manipuladnt ze#fzent godle vyndlezu je 2nézorndno na obe, 2, kde je ve Zcela vy-
sunutém stevu v jJednom sméri s Toto zatizent ize charekterizovat tak, Ze se sklddd ze
t¥1, vzdjemnd do gebe Zasouvatelnych profild, kterd lze vysouvet obdma snéry v hori-
zontélni rovind e sloZeny celek lze 8poudtét a zvedat ve sm8ru vertidklnim, Ze¥fzent
tvor{ zdkledd rém 1, ne kterém Je prisrouboveny nosnfk 2.

Nosnik 2 je sveenec tvoreny obdélnikovymi profily, které jsou pfiveteny na zdkledo-
vou deskou a tato desks Je pFisroubovéna na zdkladni rém J. Ne zéklednim rémy ) Jsou
nosniky 2 untstény dvekrdt. Toto usporddéns ne zékladnim rému 1 tvor{ Pevny zdkiad
manipulednt plodiny,

V nosnfcich 2 (viz obr. 4) ge pohybuje vysouvact nosnik 3, majfes pibliZng tvar
pismene U, ktery mé v bodnich atdndch Podélné vybréni. Vysouvact noantk 3 je podpirén
lozisky 5, kterd se pohybujl ve vybrénfch ve st¥ndch vysouvactho nosnfku 3 a jsou ulo.
“Zena na epeah I, rozmistdngch tak, aby tuto funkei zerudovaly p¥i pohybu v obou
smérech. Pfi vysouvdni vysouvacich nosnikd 3 se zdroven Vysouvaji nosile 4, které maji tvar
pismene I, ne které se Poklédd vsdzka,

Vedent nosice 4 a Jjeho podeptent umoiﬁuji:podp&mé loZiska 6 a gepy 8, které Jsou
v tomto p¥fpad¥ vhodng roznist¥ny na bocfch v¥suvného nosnfku 4 8 zapadajf do podélnych
vybrdni ve st¥ndch noaide 4. Hornf ¥dst nosiZe 4 tvoirt vym¥nitelng profil 2, ktery splnu~
Je n&kolik potFebnyech funkef, Predeviim 8voji 3f¥kou brént zZendSon! nedistot do vodicich
Profild a loZisek mezi vysouvaci nosnik 3 a nosis 4. Jeho tvar ddle Fed{ rychly odtok
oleje po kalenf v olejové lézni. Tento. tvar lze upravovat podle typu a tvaru vsédzky tak,
aby podepfeni zarudovalo rovinu pod celou vsdzkou a omezilo tak moZnost vzniku’' deformact
vlivem nerovnost{ na minimum,

Tedeskopicks Vysouvéni a zasouvént manipuladntho zaf{zent horizontdlng umoZnu je )
fedeni mechanismu pro horizontélnt Pohyb dle vyndlezu, Resent spodivd v tom, Ze otdXenfm
b¥{dele 19 & 19b (viz obr. -2, 3), kterd jsou propojeny vdlelkovymi fetdzy 20 pres
tetézovd kola 23 umist¥ngd na obou h¥idelich 19g, 10k, se zdroven zadnou otddet i ozube-
nd kola 29, Do t&chto ozubenych kol 29 zapadd ozubeny hieben 28.(viz obr, 4) vytvoreny
ne vysouvacim nosnfku 3. Odvalovénim ozubeného kola 29 je tedy hkebenem 28 vysouvén
* Vysouvaci noanik 3. ' )
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Z obr. 2 8 3 je zFeimé, e vysouvaci nosnik j Je na obou koncich opat¥en vratnymi
lenovymi kledkemi 10, Lena 11 a 12 jsou vedena pres tyto kladky 10 @ jsou pevnd '
uchycena v dridcich 13 = 14 na nopili 4 a dgle driens a napinéns napindky 15 o 16.

Lano 11 Je nataZeno od dr#éku 13 na nosiZi 4 pres kledku 10 s napinék 12 ns
nosniku 2. Leno 12 vede od drZdku 14 na opa&né strand noside 4 pres druhou kledku 10
ne opadné strand vysouvaciho nosniku 3 k napindiu 16 op&t na opa&né strand nosniku 2.

T{mto propojenim dochézi pFi vysouvéni nosniku 3 k tomu, Ze nosié 4 se vysunuje
soudasnd, nebo¥ je vlelen lsmen 11 nebo 12 » Je dosateno jednoduchym zpisobem dvojnésobného
vylo¥eni. Délka vyloteni je ddna délkou odvalované &ésti ozubeného hiebene 28 na vysouvacim
nosniku 3 tak, aby Jjeho konec z8stal v zébéru alespod s Jednim ozubenym kolem 29.

Vertikdlni pohyb menipulsdni plodiny, tJe pPizvednut{ nebo poklesnuti pri uklddéni
vadzky v topné komote {obr. 1 poloha ¢), pripednd spousténi do olejové lézn& p¥i kaleni
(obr. ! poloha D) nebo zvednut{ do vychozi polohy (obre. 1 poloha B), umoZnuje Fetdzo-
vy} mechanismus (viz obr. 2, 3) tvoreny tetdzem 22, ktery je pfipevnén k plo¥ind drié=
xy 0. Manipula®ni za¥izeni ve vertikélnim smiru je vedeno kladkemi 27 pomoci vodicich
sloupd 17. Pohon jJe ptiveden na hiidel 2] s Petdzem 22, opésenym pres Fetdzovéd kola
26, je provéddn vertikélni pohyb.

Na obr. 2 & 3 je ddle gznézornén mechanismus, ktery umoZnuje manipula¥ni zafizeni
s pohonem pro vysouvéni v horizontélnim sméru 1 pti pohybech celého manipuledniho
zef{zeni vertikélnim smérem. Proti zndmym mechani smim uvddénym Vv dvodu lze tento zpisod
povafovat za novy, nebo¥ u pivodnich mechenismd dochdz{ pii vertikédlnim pohybu k roz-
pojeni néhonu pro horizontélni pohyby @ musi se Fedit gloZit3j31 konstrukce pro op&tné
presné najeti do vychozi polohy.

Navrhovany mechenismus vychdzi z toho, %e z pevného mista na pecnim zapizeni, kde
je privédén xroutici moment ne hifdel 18, musi se vyvolat oté&ky h¥fdele 12a, ktery
je Jiz souddsti manipulainiho zatizeni, (viz obr. 2, 3).

Menipula¥ni zarizeni (viz schéma ne obr. 1) umoZnuje nésledujici funkce : vyJjizdl
po otevieni pece do prostoru pred peci, kde se vadzke uloZi na nosil 4 (obr. 1A4). Se
vedzkou se vrati do vychozi polohy - (obr., 1B) - odtud v opatném sméru se vysune do
prostoru topné komory (obr. 1C) & predd vsédzku na podpérné elementy V této komole
mirnym poklesem ve vertikdlnim smyslu.

T{m se nosiZ 4 uvolni 8 za¥{zeni se op&t stéhne do vychozi polohy (obr. 1B). V této
poloze Sekéd 8l vaézks doséhne kalici teploty. Daldi menipulace je stejnd, zatizeni
gse vysune do topné komory (obr. 1C). Prizvednutim pievezme vadzku a opdt se vrdti do
vyjchoz{ polohy v kalici komote. V této poloze Je mo%no provéd¥t ochlazovéni v plynu,
Jexli potfeba ochlazoval v olejové lézni sjede manipuladni zerizeni vertikdlnd do olejo-
vé 14zné (obr. 1D), Pred vyjmutim z pece se vaézks s menipulednim zarizenim zvedne
opdt do vjchozi polohy, nechéd se okapsl & po ctevieni pece vyjede Z pece do prostoru
predpeci. Zde se zpracovend vsézka vym&ni ze novou & cyklus se miZe opakovat.

Funkce menipula&niho zef{zeni pFi vysouvéni Je nésledujfct : kroutici moment
2 hnaciho motoru, Jjak jiz bylo popséno, Jje pPiveden na hitdel 18. Tim Je uveden do
pohybu cely tetézovy prevod pomoci ¥etdzovych koledek 24, retd¥zd 24, kterd jsou roze=
prena rameny 23. Pohyb je takto preveden na nridel 192 & ozubeného hiebenu 28 na vy=
souvacim nosniku i, dojde k pFimolarému vysouvéni tohoto vysouvaciho nosniku J.
Vzhledem k tomu, e nosil 4 s driéky 13 e 14 je spojen lenem 12all e napindky 15, &
ne nosniku 2 pPes kladku 10 vysouvaciho nosniku 3, dojde pii posouvéni tohoto vysouvaci=
ho nosniku 3 k vyvoléni pohybu nosi%e 4, ktery Je lanem 12 a L1 taZen.
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Vysouvaci nosnik ] tladl pres kladky 10, tim se mdn{ délke lsna 12 nebo 11 obou
vBtvi, ne stran® nosi¥e 4 dochézf ke zkracovéni délky lans 12 nebo 11, v disledku ZehoZ
dojde k vysunut{ nosife 4. Tento pohyb trvé &% do krajni polohy, kterd je délkou vy=
souvané &dsti ozubeného hiebenem 28 vysouvaciho nosniku 3 tak, aby jeho okraj zistal
v zébdru alespoli 8 jednim ozubenym kolem 29.

Celkové vyloZeni se rovné dvojndsobku této délky. Zm¥nou smyslu oté&eni vstupniho
motoru probfhé opadny d&j a manipuladni zaiizeni_se sklédd (zesouvd) do vychozi
polohy (obr. 'B) nebo miZe pokrafovat vysouvdni na opafnou stranu z v¥choz{ polohy.

V p¥ipad& pot¥eby provédst pohyb manipula¥nfho zafizenf ve vertikdlnim smyslu
(obrs 1D, 1B a obr. 3) je funkce mechenismu ndsledujfcf : celé menipuledni zarizent
Je zavdSeno na vdlelkovém Fetdzu 25, ktery Je pripevn¥n k plo3in& dridky 30. Na
h¥idel 2! je preveden zdroj rotainiho pohybu. Ret¥zy 22, 24 jsou pewnd uchyceny v drid-
dich 30, na zdkladnim rému Ll Jsou napinény pies Fetdzové kola 26,

Pomoci tohoto mechanismu je mofno ve shodném okemZiku spout&t manipuladni zaitie
zeni do olejové 1ézn¥ a po zakaleni vaézky zm¥nou smyslu otéZek pohonu u h¥fdele 21
se zadné manipulaini zarfzeni vytshovat do vy¥chozi polohy (obr, 1B & obr. 3), I pri
této funkci zistévé stéle spojenf s mechenismem pro horizontdlni vysouvéni, co¥ umonuji
remena 22, které se pii zm&nd polohy ve vertikdlnim smyslu podle potreby rozevirajf, Fe-
t8zovy pfevod je pomoci Fet¥zd 24 a Petdzovych kol 23 stéle spojen se zdrojem pohonu.
Ob& funkce lze;podle potfeby okemZit® vyuifivat,

Vertikdln{ drédha manipulainfho zetfzeni Je tvotena vodicimi sloup& 37 a vodictmi
kladkami 27 umisténymi na zdkladnim rému J.

Menipulaini zaffzeni lze s vyhodou vyuZivat u vicekomorovych vakuovych pecnich
zal'{zen{ nebo pro jakoukoliv menipulsci v horizoatdlnfm a vertikdlnim smyslu.

PREDNKNET VYNALEZU

{. Manipula¥ni zaiffzeni pro presun vyrobkd v peci a do prostoru p¥ed pec na
tepelné zpracovéni vyrobkd, s mechansimem vertikdlntho pohybu, vyznaZené tim, Ze na
zékladnim rdmu (1) jsou minimdlnd dva teleskopicky vysouvatelné nosniky, ke2d§ z nich
Je tvoren t¥emi, vzdjemnd do sebe zasouvatelnymi nosnymi &éstmi a to nosnikem (2),
vysouvacim nosnikem (3) & nosifem (4), prilems zdkladni rém (1) je pevn& spojen nejménd
se dvima nosniky (2) a soulasn® je veden na vodicich sloupech (17) umistdnych u zékladnf-
bo rdmu (1), ddle je vybaveno mechanismem horizontdlnfho pohybu, které sestévd z ozu-
beného kole (29) a ozubeného hiebene (28), ktery Je souldatl vysouvaciho nosniku (3)
a z lan (11, 12) vedenych z dr¥dki (13, 14) pres kladky (10) ne napindky (15, 16).

2, Manipulasdni za¥izeni podle bodu ¥, vyznaZené tim, %e nosnik (2) je svaienec,
ktery je tvoren ze dvou obdélnikovych profild, ve st¥nd nosniku (2) jsou uloZeny &epy
(7) pro loZiska (5), na spodnf &dsti nosnfku (2) Jje pFipevndn napinék (16) a na opa&né
stran¥ nosnfku (2) je napfndk (15). '

3. Manipuls®ni zafizeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze vysouvac{ mosafk (3) md
v prifezu tvar pismene U a v bo¥nfch st¥ndch m4 podélnd vybrdni, v dolnf &dsti md
ozubeny hieben (28), do kteréhe zabird ozubené kolo (29) ulo¥%ené na hifdeli (19a), v bo&nt
gdsti vysouvactho nosnfku (3) Fsou uloZeny konce Zept (8) a na obou okrajich vysouvactho
nosnfku (3) Jjsou lenkové kladky (10),
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4. Manipuladni zafizeni podle bodu 1, vyznetené tim, %e na nosili (4) je uloZen
vymdnitelny profil (9), nosi? (4) mé tvar profilu I, ¥ jeho bo¥nich stdndch jsou podél-
né vybréni, v nichf jsou podpdrnd lotiska (6), kterd jsou uloZena na osazené gdsti
tepd (8) a na konci nosile (4) jsou dridky (13, 14).

4 vykresy
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