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(54) Zatizeni na otdteni nosniki profilu T

Na nosném h¥fdeli je pevn& uloZena
dvojice ramen s Glofnou plochou a mezi
pnimi je oto¥nd ulo%eno rameno, jehoZ dvé
k sob& kolmé plochy tvoif{ op&rnou a nosnou
plochu nosniku a nosnik se otd&{ zasunuty
mezi GloZnou a nosnou plochu, které jsou
rovnob&¥né a opfen o op&rnou plochu, kterd
je k tGlo¥né ploSe kolma.
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Vyndlez Feif za¥izenf na ot4d¥eni ocelovych nosnikd profilu T manipuladnf rameny okolo
podélné osy p¥i jejich zpracovadnl na nosniky profilu I.

P¥i vyrob& ocelovych nosnikd profilu T a I, které se nejlastdji poufivajfl pro vyrobu
je¥4bl, jerdbovych drah a na ostatn{ ocelové konstrukce, je nutné po sva¥eni do tvaru profilu
T tyto nosniky oté&et o 180°, aby se mohla p¥iva¥it dal¥{ strana, pt{padnd pro jiné dalsf
operace.

Pro tento G&el se pouZivd n&kolik znamych zpisobll otd&enf. Nejjednoduls{i je ten, Ze
se nosnik po sva¥eni{ do profilu T ot&&i pomoci je¥dbu. Nosnik se obepne fetézi zav&Senymi
pomoci traverzy na jefdbu a na zemi se p¥eklopf o dal$fch 90°. Tento zpisob je zdlouhavy,
nespliiuje podminky bezpe&nosti prdce a ddle dochdzf{ k deformaci stén nosniku p¥i ndrazech
o zem a 1 v m{st& jeho styku s Eetdzi.

D4le jsou zndméd otédleci za¥fzen{ s pohonem elektromotoru pomoci manipula&nich ramen.
Tato za¥fzen{ maj{ viak tu nevfhodu, Ze otolen{ se nedd provddét p¥imo ve vyrobni lince,
ale pouze na samostatném pracovi$ti, takfe pro zavedeni nosniku do za¥fzeni a pro dopravu
zp&t do vyrobni linky je nutno instalovat valedkové dopravniky o dvojnésobné délce nei je
nosnik. Tyto dopravniky pak zabirajf zna&n& velkou plochu, kterd se rovnd minimdlné troj-
ndsobku pldorysné plochy leZiciho nosniku.

Uvedené nevyhody odstrahuje za¥izeni na otd&eni nosnikd profilu T tvofené stojany,
na kterych jsou na nosném h¥fideli otodné uloZfena manipuladni ramena podle vyndlezu, jeho#
podstata spolfvd v tom, %e na nosném h¥fdeli je pevn& uloZena dvojice ramen, v jejichZ horni
&4sti je vytvofena GloZnd plocha a mezi t&mito rameny je oto&n& uloZeno rameno, jeno% dvé
k sob& kolmé strany tvo¥f boéni op&rnou plochu a nosnou plochu, Bo&¢nf op&rnd plocha je v zdklad-
n{ poloze kolmé& k dlo%né ploZe a nosnd plocha je s WloZnou plochou rovnob&ind. Ka%dé rameno
je opat¥eno vlastnim pohonem.

Za¥fzeni podle vyndlezu zaruduje bezpe&nou manipulaci p¥i otd¥enf{ nosnikl profilu T zna&-
n& velkého rozsahu velikosti a délek, p¥estoZe neni konstrukéné& sloZit&js{ nei zndmd za¥fizen{.
P¥i jeho pouZitf p¥fmo v lince v¢stupnfch dopravnikl svdfecich stroji dojde ke snffeni pot¥ebné
pidorysné plochy o jeden a%# dvojndsobek pudorysné plochy oté&eného profilu. Po otoleni je
mo%no s nosnikem ihned vykondvat dal8i operace anebo dal$i manipulace.

P¥{kladné provedeni za¥fzeni podle vyndlezu je zndzorn&no na p¥ipojenych vykresech,
kde obr. 1 zndzorfiuje bokorys za¥fzenf{ v zdkladni poloze, obr. 2 je bokorys za¥fzeni v I. fézi
pohybu, na obr. 3 je bokorys za¥ifzeni v kone&né f4zi pohybu a na obr. 4 je pohled na zaffzen{
slofené z vice p¥etéecich jednotek.

Za¥izeni na otdleni nosnikd profilu T je tvofeno dvojici stojand 1, na kterych je v lo-
Ziskdch 4 otoln& uloZeny nosny h¥fdel 5. Na nosném h¥ideli 5 je pfipevn&na dvojice ramen
2 opatfenych op&rnou plochou 2”7, kterd podpird v I. fézi ot&feni spodni &4st otdZeného nos-
niku 9.

Tato dvojice ramen 2 je pevné spojena s nosnym hfidelem 5, na kterém je mezi rameny
2 otond uloZeno dal3f rameno 3, tvofici svou bodni opdrnou plochou 3~ opat¥enou kladilkami,
bodni op&ru stojiny p¥etd&eného nosnfku 9. Rameno 2 je spfaZené s motorem 6, napfiklad p¥fmo-
&arym hydromotorem otoln& upevn&nym na rdmu zédkladu 8. Rameno 3 je pak sp¥a%ené s druhym
motorem 7, nap¥iklad rovn&% p¥imofarym hydromotorem otofné& uloZenym v dolni &4sti dvojice
ramen 2.

Dr&ha otéfeni ramen 2 je vymezend mezi z&kladni polohou a koncovou polohou, v niZ jsou
ramena 2 otolena o 100°. v z&kladni poloze je pohyb druhého ramena 3 fixovan? motorem 7, ktery

3

tlad{ spodni{ &&st ramena 3 na zadn{ st&nu ramen 2 tvo¥ici doraz.
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OtdZenim dvojice ramen 2 ze zdkladni polohy se souasnd und¥{ i druhé rameno 3 a¥ do
koncové polohy, kdy pfebird funkci podp&rné plochy stojiny ot4&eného nosniku 9 (obr. 2).

% této kone&né polohy ramen 2 se pomoci motoru 7 za&ne ot&¥et rameno 3 a vykond drdhu
vymezenou jeho zdkladni polohou a kone&nou polohou, kdy se otodi o 75° a tim je nosnik pro-
filu T oto&eny o 175°. V této poloze nosnik 9 leZi na bodni op&rné ploZe 3~ a nosné ploSe

37" ramena 3.

Je-1li obraceny nosnik 9 tak dlouhy, Ze jej neni moiné otdtet pomoc{ jednoho za¥izeni,
je moZné spojit pomoci{ nosného h¥fdele 5 vice zaf{zen{ vedle sebe (obr. 4). V tom p¥ipadd
sta&{ pro otdfeni ramen 2 ze zdkladn{ do kone&né polohy pouift jen u jednoho za¥fzen{ dvojici
motorl 6, upevnénych z obou stran ramen 2.

Za¥{zen{ podle vyndlezu pracuje takto. P¥ed zaldtkem &innosti se ramena 2, 3 ustavi{
do zékladni polohy. To znamend, %e iloZn{i plocha 2 dvojice ramen 2 je ve vodorovné poloze
a bo&n{ op&rnd plocha 3~ ramena 3 je ve svislé poloze, kolm& na GloZnou plochu 2°. Nosnfk
9, urleny ke svafen! Qo profilu T se po prvém sva¥en{ do obréceného T zasune véledkovym
dopravnikem ve smé&ru podélné osy na udloZnou plochu 2~ ramen 2 (obr. 1), p¥ipadnd z &elné
strany je¥dbu nebo jiného manipuladnfho za¥izenf. V prvé fdzi otdleni se za pomoci &innosti
prvého motoru 6 otoli rameno 2 a spolu s nim rameno 3 na nichfZ je uloZen nosnik 9 o 100°
(obr. 2). V této poloze se uvede do &innosti druhy motor 7, ktery oto&f{ rameno 3 o 75°,
&{m%# se nosnik dostane do kone&né svislé polohy, zav&Seny na nosné plode 3°~ ramena 3 a
opfeny o boini op&rnou plochu 3~ ramena 3 (obr. 4), kdy se miZe ze za¥fzeni odebrat a provést
s nim dal${ p¥{slu¥né technologické operace. Po odebrdni{ nosnfku 9 se ramena 2, 3 vrdt{
do zékladni bolohy.

Cinnost sloZeného za¥fzeni (obr. 4) je shodnd s &innostf jednoduchého za¥izeni s tou
podminkou, ¥e mus{ pracovat synchronizovan&, co? se zabezpeli vzidjemnym propojenim jednim
spole&nym nosnym h¥fdelem 5 (obr. 4).

PREDMET VYNALEZU

Zza¥{zenf na otd&eni nosnikl profilu T tvorené stojany, na kterych jsou na nosném h¥ideli
oto&éné& ulofena manipulalnf{ ramena, vyznalené tim, %e na nosném h¥ideli (5) je pevné& uloZena
nejméné jedna dvojice ramen (2), v jejichZ hornf &4sti je vytvo¥ena Glo¥n& plocha (27) a
mezi t&mito rameny (2) je oto&n& uloZené rameno (3), jeho¥ dv& k sobé& koliné strany tvo¥i
boéni op&rnou plochu (37) a nosnou plochu (3°7), kde bo&ni opé&rnd plocha (3°7) je v zdkladn{
poloze kolm4 k Glo%né ploSe (2°) a nosnd plocha (377) je s GloZnou plochou (27) rovnob&Znéa,
ptidemZ ka¥dé rameno (2, 3) je opatfeno vlastnim pohonem.

4 vykresy
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