POLSKA  TOPIS PATENTOWY|115904

LT PATENTU TYMCZASOWEGO

Patent tymczasowy dodatkowy
do patentu

Zgloszono: 07.09.78 ( P. 209460)

Pierwszenstwo:
Int. CI3. B25J 13/00

URLAD
P A I E N I U w Y Zgldszeuie ogloszono: 13.08.79 » CZYTELNIA »

PRL

Opis palentowy Opublikowano; 31.05.1982 Urzedu Patentowego
Polskioj  Basczvposteei-e) Luvoms)

Twércy wynalazku: Stanistaw Pajak, Bogustaw Kolmus, Mirostaw Lyszkowski,
Zbigniew Mikus
Uprawniony Z patentu tymczasowego: Centrum Badawczo-Konstrukcyjne Obrabiarek,
) Pruszkéw (Polska)

Naped chwytaka robota

Przedmiotem wynalazku jest naped chwytaka robota z dwustronng regulowang sitg zacisku realizowana na
drodze mechaniczno-elektrycznej.

Znane jest rozwiazanie zacisku chwytaka, wedtug patentu ZSRR nr 580112, w ktérym urzadzenie napedo-
we stanowi silnik potaczony kinematycznie z korpusem uchwytu i jego podstawg, przy czym silnik umieszczony
jest w korpusie reki 1zaopatrzony w sterujace sprzegta rozmieszczone odpowiednio w taricuchu poruszajacym
zaciski uchwytu.

Znane rozwiazanie zacisku chwytaka, wedtug patentu ZSRR nr 582090, posiada polaczone kolejno ze
soba: nadajnik sity zaciskania r¢kojesci urzadzenia sterujacego i blok do zmieniania wspotczynnika sity, ktérego
wyjscie przytaczone jest do jednego z wej$é urzadzenia liczacego i bloku sterowania astatycznego.

Znane s3 réwniez rozwiazania, w ktérych momenty obcigZeniowe i sity na wykonawczej stronie manipula-
tora przeksztalcane s3 w sygnaty elektryczne, na podstawie ktérych tworzone s3 sygnaty sterujace.

Istota napgdu chwytaka robota wedtug wynalazku polega na tym, zZe silnik elektryczny potaczony jest
elektrycznie z uktadem sterowania oraz zwigzany jest bezposrednio lub przez przelozenie ze srubg wyposazong
w nakretke, ktéra zamocowana jest sztyw:o w tulei, zaopatrzonej w sprezyny, oraz koricéwke i osadzonej prze-
suwnie w obudowie.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przyktadzie wykonania na rysunku. -

Naped chwytaka robota wedtug wynalazku zawiera silnik elektryczny 1 zwiazany ze §rubg 2 bezposrednio
lub przez odpowiednie potozenie, takie jak zebate, pasowe lub inne. Sruba 2 wyposazona jest w nakretke 3 tocz-
na lub slizgowa, ktora zwiazana jest sztywno z przesuwny tuleja 4 zabezpieczona przed obrotem w obudowie 8
wkretem 9. Tuleja 4 przesuwa si¢ wraz ze sprezynami 5 i 6 oraz koricéwka 7 pod dziataniem napedu z silnika 1
przekazywanego za posrednictwem sruby 2 inakretki 3. W momencie natrafienia na opér przez koricéwke 7
zaczyna uginadé si¢ jedna ze sprezyn S lub 6 wzaleznosci od kierunku ruchu. Wzrost sity powoduje zmiane
poboru pradu przez silnik 1, ktéra podawana jest do uktadu sterowania 10 z komparatorem i poréwnywana
z wielkoscia zadawang, okreslajaca wielko$é sity. W momencie uzyskania odpowiedniej Zadanej sity zacisku
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nastepuje zatrzymanie silnika 1. Jednoczesnie sygnat ten wykorzystywany jest jako potwierdzenie wykonania

danej czynnosci, na przyktad zacisnigcia lub otwarcia szczek chwytaka. »
Wartos¢ sity zacisku jest dowolnie zadawana recznie lub automatycznie z uktadu sterowania robota.

Zastrzezienie patentowe

Naped chwytaka robota z dwustronng regulowang sita realizowana na drodze mechaniczno-elektrycznej
przez silnik elektryczny, znamienny tym, ze silnik elektryczny (1) potaczony jest elektrycznie z uktadem stero-
wania (10) oraz zwiazany jest bezposrednio lub przez przetozenie ze sruba (2) wyposazona w nakretke (3), ktéra
zamocowana jest sztywno w tulei (4), zaopatrzonej w sprezyny (5) i (6) oraz koricéwke (7) i osadzonej przesuw-
nie w obudowie (8).
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