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MANTPULATOR DO PRZEMIESZCZANIA PRETOW I RUR

Przedmiotem wynelazku jest amasnipulator do przemieszczania pretéw i rur w procesie
obrébki mechanicznej, zwtaszcze przy zakuwaniu korcédw prgtéw 1 rur ne mtotach. Znasne me=-
chanizny, sXuzgce do przemiaeszczania prgtéw i rur na stsnowisku zskuwania to samotoki.
Czynnodci zwigzane z przemieszczeniem prostoliniowym i obrotowym pretéw i rur podczas
operscji zakuwania na mrocie sg dokonywane przez pracownike obstugujgcego miot. Znany z
polskiego opisu patentowsgo nr 76 191 pt.: "Manipulator,zwtaszcza manipulator kufniczy"”
zawiera mechanizm dZwigniowy przaegubowy zXoZony z dwéch réwnolegobokdéw, gérnegoe i dol-
nego, sprzgzonych od géry dwiema osiami gérnymi, a od doru dwiema osiemi dolnymi. 2 réw-
nolegtobokiem dolnym Jest poXgczona ruchowo, poprzez przyiwisrdzons do niej wsporniki,
czedé noéna kleszczy. Wsporniki sg wyposaZone w prowadnice élizgowe, ktérymi czegdé nod-
na oparts Jjest na dwéch osiach poprzecznych, bedgcych uzebionymi drggesmi, zezebionyml z
zgbnikemi, sprzeZonymi z silnikiem napedowym zamocowanym do czedci nodne] klaszczy.
Manipulator ten jest przeznaczony do operowania ciezkimi przedmiotemi metslowymi, chwy-
tanymi za Jeden koniec przy wprowadzeniu druglego korica do przestrzeni kucie. Unozliwia
on podnoszenia, opuszczanie i realizacje ruchu wahadtowego przedmiotu. Nie nadaje sig
natomiast do obrotu przedmiotu wzgledem Jego osi wzdtuznej i osi wzdxufnej czedcl noé~
nej kleszczy.

Znany z ksigzki A. Keczmarczyka pt.: "Roboty przemysiowe lat osiemdziesiagtych®, Wyd.
Kom. i hgczn. W-we 1984, str. 40-1, uk¥ad przekazywania napedu ~ pochylenis kidcl robo-
téw JRb, skrada sig z trzech tarcz obrotowych, z ktdrych oé pierwszej jest poxgczons
przegubowo z kolumng oraz z osig tarczy drugiej poprzez remig¢ plerwsze, zad cé tarcay
drugiej jest potgczona przegubowo z osig tarczy trzeciej poprzez ramig drugie, 2 ponadto
tarcza pierwsza jest potrgczona przegubowo z terczg drugg dwoma zgcznikaml w ukzadzie
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réwnoleg¥oboku, a tarcza druga Jest porgczons analogicznie z tarczg trzecige.

Ukad ten jest przeznaczony wyigcznle do przemieszczania i pochylsnias kidci w praszczyZ-
nie manipulowania i nie nadaje sig do realizacji ruchu obrotowego zwrotnego preta lub ru-
ry podczas zakuwania Jjego korica. Zneny z tej sameJ ksigiki A. Kaczmarczyka, str. 76, chwy-
tek ze szczekami elastycznyni sklada sig z dwéch palcéw sprezystych, pozgczonych Jednymi
koriceni z jego korpusem, przy czym przestrzenie palcéw sprezystych sg poXgczone poprzez
korpus 2z rozgatrgzionym przewodem pIynowym. ‘ k

Chwytak ten jest imakiem i nie nesdsje sig 40 realizacji ruchu obrotowego zwrotnegc. Zna-
ny z tej samej ksigzki A. Kaczmerczyka robot typu Unimate 4000 charakteryzuje sig szed-
cioma stopniami gwobody, umozliwiajgcymi przemieszczanie 1 orientacje przedmiotu zwer-
tego w sferycznej przestrzeni roboczejy zaé robot typu RIMP-401 charakteryzuje sig czte-
rema stopnismi swobody umozliwis jgcymi przemieszczanie i orientacje przedmiotu w cylin-
drycznej'przastrzani roboczej. Oba wymienione roboty nie nads jg sle do przemieszczania i
realizacji ruchu obrotowego zwrotnego rur i pretéw przy zskuwaniu ich koricéw na miocie.

Celem wynalezku Jjest rozwigzanie manipuleatora umozliwia jgcego realizacje podeswania 1
obrotu rur i pretéw w strefie zskuwania na mocle. Istotg menipulatora do przemieszczas-
nis pretéw i rur, zawiarajgcego osadzony, za pomocg wshaczy, na wézku, korpus obrctowej
gtowicy chwyiowej z sitownikiem plerwssya, wyposaionej w dwic szczgkl, nesigwiclng i do-
ciskows, sprzezong z sitownikiem pierwszym, Jest to, %e obrotowa gowics chwytowa Jest
potgczona z jej korpusem poprzez ukrad tworzgcy dwa réwnolegroboki przegubowe, przy
czym dfwigniami réwnolegtobokéw sg tgczniki polgczone Jednymi koricami z obroiowg growicy
chwytows, a drugimi z przynaleznym do nich wahaczami, pierwszym i drugim, zaé wahacze w
ich érodkach sg poxgczone z korpusem, & ponadto wahacz pierwszy jest poxgczony z sitow-
nikiem drugim, zamocowanym do korpusu. Wszystkie pogczenia ruchowe growicy i sitowniks
drugiego z korpusem sg przegubowe. Zaletg manipulatora do przemieszczania pretéw i rur,
waedxug wynalazku, jest mozliwodé chwytania rury lub prgta w dowolnej odlegiosci od ich
koricéw, ratwodé realizacji ruchu obrotcwego wahadiowego giowicy, prostota budowy meni-
pulatora i jego niezawodnodé dzierania. Ponadto manipulator, dzigki spreszyécia osadzo-
nemu korpusowi na wézku za pomocg wahaczy, charakteryzuje sig tatwodcig ustawiania
przedmiotu ns kowadle.

Manipulator do przemieszczania pretéw i rur wedXug wynelaszku, Jest przedstewiony
schematycznie w przyk¥adzie wykonania ne rysunku. Przedmiot wynalazku zewiera osadzony
za pomocg wahaczy 1, na wézku 2, korpus 3 obrotowej giowicy chwytowe] 4 2z sizownikiem
pierwszym 5, wyposaionaj w dwis szczeki, nastswialng 6 i dociskowg 7, sprzeiong z sitow-
nikiem plerwszym 5.

Obrotowa gtowica chwytowa 4 jest polgczona z jeJ korpusem 3 poprzez ukXad tworzgcy
dwa réwnolegtoboki przegubows, przy czym dZwigniami réwnoleg¥obokéw sg tgczniki 8 1 9,
10 1 11, poxgczone Jednymi koricanmi z obrotowsg gtowicg chwytowg 4, a drugimi z przyna-
leznymi do nich wehaczami, pierwszym 12 i drugim 13, zad wehacze 12 i 13 w ich érod-
kach sg polgczone z korpusem 3, a wshacz pierwszy 12 Jest poigczony z sirownikiem dru-
gim 14, zemocowanym do korpusu 3. Wszystkie poXgczenia ruchowe obrotowej growicy chwy-
towej 4 i sirownike drugiego 14 z korpusem 3 sg przegubowe. ¥ warunkach eksploatacyj-
nych manipulatora do przemieszczania pretéw i rur, wed¥ug wynalazku, po zacidnigciu rury
lub prete siXownikiem pierwszym 5 w szczekach 6 1 7 obrctowej gowicy chwytowej 4, Jest
realizowany ruch obrotowy wahsdtowy zaciénietej rury lub preta siewnikiem drugim l4.

Zastrzezenie paetentcwe

Manipulator do przemieszczenia pretéw i rur zawierajacy csadzony za pomoca wahaczy
na wézku korpus obrotowej gxowicy chwytowej 2z sitownikiem pierwszym, wyposazonaj w dwie
szczeki, nastawislng i dociskowg sprzgzong 2z sitownikiem pierwszym, 2z namienny
t ym, 2e obrotows gtowics chwylowa /4/ 3est poxgczona z Jej korpusem /3/ poprzez
ukzad tworzgcy dwa réwnolegroboki przegubowe, przy czym déwigniami réwnolegXobokéw sa
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zgczniki /8 1 9, 10 1 11/, potgczcne jednymi koricami z obrotowg gtowicg chwytows /4/, s
drugimi z przynaleznym i do nich wachaczami /12 1 13/, za$ wahacze /12 i 13/w ich érodkach
8§ potgczone z korpusem /3/, @ wehacz pierwszy /12/ jest polgczony z sitownikiem drugim
/14/, zemocowanym do korpusu /3/, a ponadto wszystkie pokgczenia ruchowe obrotowsj gto-
wicy chwytowej /4/ i sixownike drugiegc /14/ z korpusem /3/ sg przegubowe.
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