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Popis a technické parametry

Kovaci manipulatory slouzi k manipulaci s vykovkem v pracovnim prostoru lisu. Zkonstruovany
kolejové manipulatory ma nosnosti 8 t. VSechny pohyby manipulatoru jsou provadény hydraulicky,
proto je stroj vybaven vlastnim hydraulickym pohonem s vakovymi akumulatory. Konstrukce,
hydraulické zapojeni a elektrické ovladani manipulatoru umoznuji pohybovat s vykovkem pfimocare
ve sméru vSech tfi soufadnych os, naklapét ve vertikalni i horizontélni roviné a otacet kolem podélné
osy. Rychlosti pojezdu, otaéeni a vertikalnich pohyb( jsou stupriovité regulovatelné. Odpruzeni klesti
ve svislém a podélném sméru je zajiSténo pneumohydraulickymi pruzinami. Vyvoj a zhotoveni
kovéaiského manipulator nové kinematiky manipulace s vykovkem byl realizovan ve firmé ZDAS, a.s.,
Zdar nad Sazavou, IC 46347160. Vysledek byl ovéfen pro zavedeni do vyroby a fyzicky pfedveden



v radmci zaveéreCného oponentniho fizeni dkolu dne 13. 12. 2013. Konstrukce, pevnostni posouzeni
manipulatoru vzniklo na zakladé feSeni projektu FR-TI1/264.
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