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(57) 1. Wysiegnik manipulatora do mocowania
na samojezdnym podwoziu maszyny gorniczej,
zawierajgcy ramie wysiegnika potaczone z ptytg
podstawowg mocowang do podwozia, oraz
sitowniki hydrauliczne wychylania ramienia
w ptaszczyznie pionowej i poziomej, znamien-
ny tym, ze sitownik wychylania (3) ma co naj-
mniej jedng obrotowag koncoéwke (17) lub (19),
ktorej o$ obrotu (18) pokrywa sie z osig podtuz-
ng sitownika (3).
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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest wysiegnik manipulatora, mocowany, w sposob wychylny w ptasz-
czyznie pionowej i poziomej, ha samojezdnym podwoziu maszyny gorniczej, przeznaczony do wyko-
nywania czynnosci roboczych w catym przekroju wyrobiska dowolnego ksztattu.

Znane sg wysiegniki manewrowe do maszyn wiercacych lub tadujacych na koncu, ktérych mo-
cowane sg organy robocze. Przyktadem takiego rozwigzania jest wysiegnik urzadzenia wiertniczego,
znany z opisu patentowego PL 177476, przegubowo potgczony jednym kohcem do ramy a drugim
koncem, réwniez przegubowo, do wspornika stuzgcego do mocowania belki podajacej. Do wysiegnika
Z jednej strony mocowane sg przegubowo od dotu sitownik podnoszenia i sitownik obracania. Nato-
miast z drugiej strony wysiegnik jest potaczony z sitownikami wychylania poprzecznego na boki, ktére
drugim koncem mocowane sg do ptyty mocujacej wysiegnik do maszyny. Sitowniki wychylania majg
osie skierowane ku dotowi w stosunku do osi wzdtuznej wysiegnika. Sprawia to jednak trudnosci
w wykonawstwie i montazu sitownika pod wtasciwym katem nachylenia.

Innym przyktadem wykonania wysiegnika jest rozwigzanie znane z katalogu firmy Béhler Pneu-
matik. Wedtug tego rozwigzania wysiegnik za pomocg tacznika o dwoch osiach obrotu wzajemnie
prostopadtych przymocowany jest do konsoli umieszczonej na maszynie wiercacej. Do konsoli od dotu
umocowany jest sitownik podnoszenia i opuszczania wysiegnika, a z boku do konsoli przymocowany
jest przegubowo sitownik wychylania na boki. Sitownik wychylania na boki drugim koncem mocowany
jest za pomocag facznika do ucha przytwierdzonego na sztywno do ramienia wysiegnika. Niedogodno-
$cig tego znanego rozwigzania jest mozliwos¢ obrotu draga sitownika wraz z ttokiem wokét wzdtuznej
osi sitownika, w czasie ruchu ramienia w kierunku pionowym i poziomym, powodujac nieprawidtowa
prace uszczelnienia ttoka.

Celem wynalazku jest wysiegnik manipulatora, za pomocg ktérego mozna wykonywa¢ czynno-
Sci robocze jak wiercenie, kotwienie czy tadowanie w catym przekroju wyrobiska dowolnego ksztattu,
w réznych plaszczyznach, za pomocg ruchéw posuwisto zwrotnych cylindréw, nie wywotujgc obrotu
draga ttokowego wokét wzdtuznej osi sitownika.

Wysiegnik manipulatora do mocowania na samojezdnym podwoziu maszyny gorniczej, zawiera-
jacy ramie wysiegnika potaczone z ptytg podstawowag mocowang do podwozia, oraz sitowniki hydrau-
liczne wychylania ramienia w ptaszczyznie pionowej i poziomej charakteryzuje sie tym, ze sitownik
wychylania ma co najmniej jedng obrotowg koncéwke, ktérej o$ obrotu pokrywa sie z osig podtuzng
sitownika. Sitownik wychylania potaczony jest z ramieniem za pomoca facznika, przy czym tacznik ma
dwie wzajemnie prostopadte osie, z ktérych jedna o$ jest prostopadta do ptaszczyzny przechodzacej
przez o$ ramienia wysiegnika i 0$ sitownika podnoszenia.

Przedmiot wynalazku uwidoczniono w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia wysiegnik w rzucie aksonometrycznym, fig. 2 przedstawia widok od czota, zas$ fig. 3 -
widok z boku, a fig. 4 - widok z gory na wysiegnik, fig. 5 przedstawia widok tagcznika o dwu prostopa-
dtych osiach obrotu, za$s fig. 6 przedstawia widok ucha do mocowania cylindra wychylania w taczniku,
oraz fig. 7 przedstawia obrotowy tgcznik w widoku.

Wysiegnik manipulatora wedtug wynalazku sktada sie z czterech zasadniczych czesci: piyty
podstawowej 1 mocowanej do podwozia maszyny gérniczej, nie wyszczegdlnionego na rysunku, ra-
mienia manipulatora 2 do ktérego mocowane sg organy robocze, sitownika 3 wychylania na boki
z uchami 5 oraz sitownika 4 podnoszenia i opuszczania. Ramie 2 manipulatora oraz cylinder 3 wychy-
lania i cylinder 4 podnoszenia, mocowane sg do podstawowej ptyty 1 przegubowo za pomoca specjal-
nej konstrukcji fgcznikéw 6 o dwdch wzajemnie prostopadtych osiach 7, 12 i 8 obrotu. Osie 7 obrotu
tacznikbw 6 mocujacych ramie wysiegnika 2 i sitownik podnoszenia 4 do podstawowej ptyty 1 lezg na
ptaszczyznie 9 przechodzacej przez o$ 10 ramienia 2 manipulatora i 0$ 11 sitownika podnoszenia 4.
Natomiast 0$ 12 tacznika 6 mocujacego sitownik wychylania 3 do ptyty 1 jest prostopadta do drugiej
osi 7 tacznika 6, do ktérego mocowane jest ramie 2 i sitownik podnoszenia 4. Sitownik 4 podnoszenia
drugim koncem potaczony jest z ramieniem 2 przegubowo za pomocg sworzhnia 21, poprzez ucha 13
potaczone sztywno z ramieniem 2.

Sitownik wychylania 3 ma co najmniej jedng obrotowg koncéwke 17 lub 19, ktérej o$ obrotu 18
pokrywa sie z osig podtuzng sitownika 3. Obrotowe koncéwki 17, 19 sitownika 3 zapobiegajg obrotowi
ttoka wokot osi obrotu 18, a tym samym chronig pierscienie uszczelniajace przed uszkodzeniem. Si-
townik wychylania 3 potaczony jest przegubowo z ramieniem 2 za pomocg obrotowego tacznika 14
i ucha 13, ktére to ucho 13 potaczone jest sztywno do ramienia 2 wysiegnika. £acznik 14 ma os obrotu 15
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prostopadtg do osi 10 ramienia 2 wysiegnika i réwnolegtg do osi 16 ucha 13. Drugi koniec sitownika 3
jest przegubowo potaczony do piyty 1 za pomoca tacznika 6 oraz przynajmniej jednego ucha 17 lub 14.
tacznik 6 ma osie 8 i 12 przegubow wzajemnie prostopadte. Zasada dziatania wysiegnika manipulato-
ra wiertniczego wedtug wynalazku polega na tym, ze montuje sie ptyte 1 na podwoziu np. znanego
wozu wiertniczego, za$ na ramieniu 2 wysiegnika mocowane sg organy robocze do wykonywania
czynnosci jak wiercenie, kotwienie, pobierka spagu czy przebudowa wyrobisk korytarzowych. Ramie
manipulatora 2 zaopatrzone w organy robocze ma petng mozliwosé wykonywania czynnosci robo-
czych w catym przekroju wyrobiska dowolnego ksztaitu.

Zastrzezenia patentowe

1. Wysiegnik manipulatora do mocowania na samojezdnym podwoziu maszyny goérniczej, za-
wierajgcy ramie wysiegnika potaczone z plytg podstawowa mocowang do podwozia, oraz sitowniki
hydrauliczne wychylania ramienia w ptaszczyznie pionowej i poziomej, znamienny tym, ze sitownik
wychylania (3) ma co najmniej jedng obrotowg koncéwke (17) lub (19), ktérej o$ obrotu (18) pokrywa
sie z osig podtuzng sitownika (3).

2. Wysiegnik manipulatora wedtug zastrzezenia 1, znamienny tym, ze sitownik wychylania (3)
potaczony jest z ramieniem (2) za pomoca tacznika (14), przy czym fgcznik (14) ma dwie wzajemnie
prostopadte osie (15), (22), z ktérych 0s (15) jest prostopadta do ptaszczyzny (9).
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Rysunki

T

Y N~
2
LL

ld

Fig.1




PL 200 801 B1

19 14 £t C

-

e S 1= AR

/Lm /rw— :\.-(/3 8



PL 200 801 B1

Departament Wydawnictw UP RP
Cena 2,00 zt.



	Dane bibliograficzne
	Opis
	Zastrzeżenia
	Rysunki

