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Uchwyt robota przemystowego

Przedmiotem wynalazku jest uchwyt robota przemystowego.

Znany jest z polskiego opisu patentowego nr 49 046 uchwyt urzadzenia dzwigowego z zacis-
kiem dwustronnym ze szczekami poruszajgcymi si¢ w prowadnicach i potaczone z sitownikiem
hydraulicznym. Znany jest rowniez ze skryptu pt.,,Obliczenia i konstruowanie urzadzen chwyta-
kéw manipulatoréw automatycznych ze sterowaniem programowym® wydanym przez Wydaw-
nictwo Moskiewskiego Instytutu Obrabiarkowo-Narz¢dziowego Moskwa 1980, uchwyt robota
przemystowego z kompensacja potozenia przedmiotu chwytanego. Uchwyt sktada si¢ z dwoch
ruchomych szczgk napedzanych listwg zgbata poprzez posredniczgce koto z¢gbate. Kompensacjg
uzyskuje si¢ dzigki zastosowaniu w rozwigzaniu luzno osadzonej jednej ze szczgk, ktdrej ruch
zaciskowy wywolywany jest sprezyna, zwigzang z korpusem i jednym ramieniem dZwigni szcz¢ki,
przy czym blokowanie polozenia tej szcz¢ki po zaci$nigciu zapewnia przesuwny klin umieszczony
migdzy korpusem a jednym ramieniem dzwigni szczgki i sterowany jest jarzmem zwigzanym z
listwg napgdowa. Pierwsze z wymienionych rozwiazan nie zapewnia kompensacji potozenia chwy-
tanego przedmiotu, natomiast drugie rozwiazanie jest konstrukcja ci¢zka i o skomplikowane;j
budowie.-

, Celem wynalazku jest konstrukcja uchwytu z zaciskiem dwustronnym pozwalajacym chwytac
przeédmioty ustawione wzglgdem chwytu ekscentrycznie eliminujac przy tym niekorzystne zjawiska
wywolane sitami bocznymi.

Istotag uchwytu robota przemystowego, z symetrycznie dziatajagcymi dZwigniami zakonczo-
nymi szczgkami prowadzonymi w prowadnicach, z umiejscowionymi w nich elementami spr¢zys-
tymi, jest to, Ze szczgki polgczone sg sztywng wigzia kinematyczng, hydrauliczng lub mechaniczna,
przy czym elementy spr¢zyste maja posta¢ mieszkOw spr¢zystych lub spr¢zyn o regulowanym
napigciu zakonczonych plytkami termoizolacyjnymi z natozonymi na nie ptytkami kontaktowymi. -

Zaletg uchwytu wedtug wynalazku jest to, ze pozwala na chwytanie przedmiotéw potozonych
wzgledem chwytu ekscentrycznie bez powstawania niekorzystnej sily bocznej dgzacej do przechyla-
nia robota lub przesuwania chwytanego przedmiotu. Dzi¢ki zastosowaniu przekladki termoizola-
cyjnej mozliwe jest chwytanie przedmiotow gorgcych.

Przedmiot wynalazku przedstawiony jest w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia uchwyt w przekroju osiowym w wersji z hydrauliczng wigzia kinematyczna, a
fig. 2 przedstawia uchwyt w przekroju osiowym w wersji z mechaniczna wigzig kinematycznag.
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Jak przedstawiono na fig. I w wersji z kinematyczng wigzig hydrauliczng uchwyt sktada si¢ z
diwigni 1 z prowadnicami 2, w ktérych umieszczone sg ruchome szczgki skiadajace si¢ z mieszka
spr¢zystego 3 zamknigtego od strony przedmiotu chwytanego 6 ptytka kontaktowa 5 oddzielong od
mieszka 3 przckladka termoizolacyjng 4. Komory mieszk6w sprezystych 3 potaczone sg przewo-
dem hydraulicznym 7 i wraz z tym przewodem wypetnione wylgcznie ciecza. Uchwyt wedlug
wynalazku kompensuje bigdy potozenia przedmiotu i bi¢dy jego ksztattu poprzez ugigcie sig
mieszka. Zetknigcie si¢ jednej ze szczgk z chwytanym przedmiotem powoduje, ze mieszek tej szczeki
ulegnie skrdceniu powodujac jednoczeénie przettoczenie cieczy przewodem 7 do drugiego mieszka
powodujac jego wydluzenie si¢. Wzglgdny ruch mieszkéw wywotywany jest ekscentrycznym poto-
zeniem przedmiotu chwytanego oraz kontynuacja ruchu dZwigni przy zetknigciu si¢ z przedmiotem
jednej ze szczgk, az do momentu ustalenia potozenia zespotu szczgk i wywarciu obustronnej sity
zaciskajacej przedmiot.

W wersji z mechaniczng wigzia kinematyczng w miejsce przewodu hydraulicznego zastoso-
wano zbrojona linkg stalowa 9,a element sprgzysty ma postaé sprgzyny 8 z regulowanym napigciem
wstepnym. Pozostate elementy konstrukcyjne sa identyczne jak w wersji z hydrauliczng wigzig
kinematyczna. .

Zastrzezenie patentowe

Uchwyt robota przemystowego z symetrycznie dziatajacymi dzwigniami zakonczonymi szcze-
kami prowadzonymi w prowadnicach, z umiejscowionymi w nich elementami spr¢zystymi, zna-
mienny tym, Ze szczgki polaczone sa sztywng wigzig kinematyczng, hydrauliczng (7) lub
mechaniczna (9), przy czym elementy sprezyste maja postaé mieszkéw sprezystych (3) lub sprezyn
(8) o regulowanym napigciu zakonczonych plytkami termoizolacyjnymi (4) z natozonymi na nie
ptvikami kontaktowymi (6). '
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