Пояснительная записка

Манипулятор мобильный для снятия и установки пружин тележек грузовых вагонов

Общие положения

Ремонт тележек грузовых вагонов существующих моделей, осуществляемый по действующему типовому технологическому процессу, требует выполнения трудоемких сборочно-разборочных операций. Наиболее трудоемким является процесс разборки и сборки рессорного комплекта, который в настоящее время выполняется ручным способом. 

Это определило настоятельную производственную потребность в создании мобильного манипулятора для этих целей, позволяющего существенно механизировать ручной труд, оставляя лишь операцию его подкатки к рессорному проёму тележки?

Предлагаемый манипулятор определяет новое техническое развитие ремонтно-технологического оборудования, обеспечивающего высокий уровень механизации (до 90%) ручного труда  рабочих. 

2 Выполняемые манипулятором функции

Манипулятор мобильный для снятия и установки пружин тележек грузовых вагонов выполняет следующие основные функции:

· перемещения на рабочую позицию снятия и установки пружин; 

· механизированного подъёма  клиньев и освобождения среднего ряда пружин;

· подъёма рабочего органа захвата парных пружин на нужную высоту  при их постановке и снятии;

· поворота рабочего органа захвата пружин в пределах 2000;

· перемещение на исходную позицию рабочего органа по захватыванию, установке или извлечению пружин;

· осуществление рабочего цикла снятия или установки пружин в, заданной последовательности;

· перемещение, снятых и  извлечённых из проёма пружин и установка их на технологическую позицию измерения высоты;

· обеспечения безопасности работ.

3 Процесс функционирования манипулятора

На рисунке 1, показан общий вид манипулятора  мобильного для  снятия и установки пружин тележек грузовых вагонов.

[image: image1.jpg]



Рисунок 1. Манипулятор мобильный для снятия и установки пружин тележек грузовых вагонов.

Из рисунка видно, что манипулятор состоит из: основания 1, опирающегося на два опорных колеса 2 и два поворотных - 3, связанного с  кронштейном 4, снабжённого муфтой 5, позволяющей осуществлять регулировку рукояток 6 на, удобную для работы, высоту. На основании 1 закреплёно поворотное устройство 7 с  пневматическим цилиндром 8 мотор-редуктором  9 с приводным ремнём и натяжителем ремня 18, а также блок питания и управления манипулятором 10. На опорной площадке пневматического цилиндра 9 закреплены направляющие 11 перемещения рабочего органа 12  с пальцевой головкой для захвата пар пружин 13, приводящей сжатие пружин пневматическим цилиндром 14. Перемещение рабочего органа 12, опирающегося на пять пар шариковых подшипников закрытого типа 15, осуществляется пневматическим цилиндром 16. 

Управление манипулятором осуществляется через блок управления 10  джойстиком 17. При этом, ряд операций в интересах упрощения ручного  манипулирования, автоматизированы контроллерами.

Процесс функционирования манипулятора осуществляется следующим  образом.

Оператор, цеха ремонта тележек грузовых вагонов депо, обслуживающий  мобильный манипулятор, взявшись за рукоятки, подкатывает его к рессорному проёму боковой рамы, устанавливает его  перпендикулярно продольной осью к продольной оси ремонтируемой тележки, таким образом, чтобы пальцевая захватная головка была по центру пружинного проёма. Затем он подключает его к электропитанию и пневматической сети давлением  0,6 мПа.

Осуществление  снятия и установки комплекта парных пружин тележки возможно только с одной стороны. Поэтому для обработки второй стороны тележки, её требуется повернуть на 1800, что позволяет выполнить конструкция конвейера.

Оператор устанавливает механизмы подъёма и фиксации клиньев в отверстия обоих клиньев, пневматические цилиндры которых, поочерёдно поднимают их вверх, освобождая пространство для извлечения пружин.

 Затем, оператор подкатывает манипулятор на возможно близкое расстояние к рессорному проёму и устанавливает его по центру проёма. При этом ориентиром является центральный прилив ограничения крайних пружин. Далее, он поднимает рабочий орган на нужную высоту, поворачивая захватную головку, в сторону выбранной для извлечения пары пружин, и, включая пневматический  14, вставляет пальцевую головку в межвитковые пространства пружин. После этого, он включает пневматический цилиндр 12 зажима пружин и кнопками джойстика даёт команду на подъём и извлечение пары пружин из рессорного проёма.         

 Далее он совершает аналогичные рабочие циклы по извлечению  второй крайней,  средних и задних  пар пружин и переносит их на технологическую платформу автоматического измерения их высоты.

После завершения полного рабочего цикла снятия пружин с одной боковой рамы, производится поворот тележки на 1800 для обеспечения работы манипулятора по извлечению второго комплекта пружин.

Установка пружин в полость боковых рам осуществляется в обратном порядке. Ниже смотри «Видео».

4 Состав манипулятора

На рисунке 1  показан общий вид мобильного манипулятора для  снятия и установки пружин тележек грузовых вагонов.                                                

Как видно из рисунков  в состав манипулятора входят:

· основание, установленное на двух опорных и двух управляемых колес; 

· механизм поворота и подъёма и опускания рабочего органа захвата при постановке и  извлечении парных пружин;

· рабочий орган захвата пары пружин с пятью парами опорных роликов, перемещающих  пневматическим цилиндром по направляющим; 

· кронштейн крепления рукояток перемещения манипулятора, связанного с основанием;

· блок питания и джойстик управления; 

· система подготовки и распределения сжатого воздуха;

· система сигнализации.

В комплект манипулятора может  включаться два механизма подъёма, фиксации клиньев с пневматическим приводом, как самостоятельных изделия.

5 Основные технические характеристики

Основные технические характеристики приведены в таблице 1.

Таблица 1

	Показатель
	Единица измерения
	Значение

	1 Тип изделия
	
	Мобильный

	2 Время снятия комплекта пружин
	мин.
	5

	3 Время установки комплекта пружин
	мин.
	5

	4 Привод
	
	 Электро-механический, пневматический

	5 Электропитание от сети переменного тока
	Гц
	50

	7 Давление воздуха в сети
	МПа
	0,6

	8 Напряжение
	В
	220-380

	9 Потребляемая мощность
	кВт
	0,3

	10 Скорость перемещения захвата
	м/мин
	1,5

	11 Скорость поворота захвата
	рад/мин
	9,5

	12 Обслуживающий персонал
	оператор
	1

	9 Габариты:

   длина

   ширина

   высота
	мм
	1750

850

950

	10   Масса 
	кг
	85



