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(54) Uzamykaci mechanizinus pre vymenu chapadiel
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RieSenie sa tyka uzamykacieho mechaniz-
mu pre vymenu chépadiel, ktory je urfeny
hlavne pre manipulatné zariadenia, ktoré
manipuluji tvarovo a rozmerovo réznymi
stuCiastkami. Jeho podstata spodiva v tom,
Ze koncovd pracovnd Cast manipuldtora v
tvare puzdra je opatrend priamoCiarym po-
honom, ktorého vystupny pracovny Zlen je
prostrednictvom kotifa v styku mavzdjom
odpruZenymi &elustami, uloZenymi svojimi
vonkaijSimi kuZelovymi plochami na vntitor-
nej kuZelovej ploche upravenej v dutine
koncovej pracovnej Casti, pritom koncova
pracovna €ast manipulatora je pre zaistenie AL
prenosu ovladacich signdlov a sil na ché-
padle, opatrend aspoil jednym konektiorom
a pneumatickym rychlospojom.

Uzamykaci mechanizmus pre vymenu ché-
padiel je ureny hlavne pre oblasti, kde
poCas pracovného cyklu je potrebné vyme-
nit c¢hépadla, resp. technologické hlavice.
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Vynélez sa tyka uzamykacieho mechaniz-
mu pre vymenu chépadiel koncovych pra-
covnych &asti manipuldtora.

Pri manipulédcii je potrebné uchopit po-
nych sutdiastok., V pripade, ak pouZivame
jedno manipulatné zariadenie, uvedend sku-
totnost prindSa problémy s uchopenim si-
tiastok. RieSenie mdZe byt v dvoch pristu-
poch.

Prvy pristup predpokladd pouZitie zloZi-
tého chédpadla, Sirokorozsahového, resp. re-
volverového, ¢im sa zvysi hmotnost a v pri-
pade viac uchytdvacich miest, resp. €elusti
na chépadle aj vddsi podet stupfiov volnos-
ti manipuladného zariadenia.

Druhy princip predpoklada pouZitie uza-
mykacieho mechanizmu, %ktory zabezpeci
automatickd vymenu chépadla a prepojenie
pracovného média pre chépadld a pre sai-
mate umiestnené na chédpadle. St zndme
rieSenia, ktoré vyuZivaji druhy pristup rie-
Senia uvedeného problému. Av8ak tieto rie-
Senia sd vzhladom na nosnost manipulac-
ného zariadenia rozmerovo velké a sa zlo-
Zitej mechanickej konStrukcie,

Uvedené mevyhody odstraiiuje uzamykaci
mechanizmus podla vyndlezu, ktorého pod-
statou je, e koncova pracovnd Gast mani-
puldtora v tvare puzdra je opatrend pria-
modiarym pohonom, ktorého vystupny pra-
covny ¢&len je prostrednictvom kotida v
styku s mavzdjom odpruZenymi <{€elustami
uloZenymi svojimi vonkaj3imi kuZelovymi
plochami na vnttornej kuZelovej ploche u-
pravenej v dutine koncovej pracovnej Casti,
pritom koncovd pracovnd ¢ast manipuldto-
ra je pre zaistenie prenosu ovladacich sig-
nalov a sil pre vymenu chédpadla opatrena
aspoii jednym konektorom a pneumatickym
rychlospojom.

Podstatou vyndalezu je aj to, Ze kaZda &e-
Tust méa wvnutornd uchopovaciu plochu ku-
Zelov, prifom kuZelovitost ich vomkajSich
pléch je rovnd kuZelovitosti plochy dutiny
koncovej pracovnej asti.

Vyhodou navrhnutého rieSenia je, Ze o-
proti zndmym spdsobom rieSenia je jedno-
duchSej konStrukcie a rozmerovo malé. U-
zamykaci mechanizmus je urdeny hlavne
pre chépadlda s pneumatickym ovlddanim,
ale s rozSirenim po¢tu elektrickych konek-
torov je moZné pouZivat aj pri vymene ché-
padiel s elektrickym ovlddanim. Kon3truk-
cia uzamykacieho mechanizmu umoZni pri-
pojenie a ovlddanie aj podtlakovej hadice.

Prikladné vyhotovenie uzamykacieho me-
chanizmu pre vymenu chédpadiel je znézor-
nené na pripojenych vykresoch, kde na ob-
razku 1 je znazorneny schématicky narysny
pohlad na uzamykaci mechanizmus pre vy-
menu chépadiel, na obr. 2 je zndzornené
chdpadlo manipulatného zariadenia. Na ob-
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rdzku 3 je znédzorneny ¢iastofny rez rovi-
nou A—A z obr. 1, na obr. 4 narysny pohlad
na spOsob uloZenia chépadiel v zd&sobniku
a na obr. 5 pohlad z hora na prazdny zé-
sobnik chépadiel.

Koncova pracovna ¢ast 1 manipulétora v
tvare puzdra je opatrend priamodiarym po-
honom 2, ktorého vystupny pracovny ¢len
je prostrednictvom kotiafa 3 v styku s Ce-
Tustami 4. Celuste 4 so svojimi vonkaj$imi
kuZelovymi plochami st uloZené na vni-
tornej kuZelovej ploche 5 upravenej v du-
tine koncovej pracovnej &asti 1. Koncova
pracovna ¢ast 1 je opatrend vonkajSou pri-
rubou 7, na ktorej st uloZené dve pneuma-
tické pripojky 8 a konektor 9.

Sutastou koncovej pracovnej Casti 1 su
aj koliky 15, ktoré sliiZia na zabezpedenie
opakovanej presnosti pripojenia ichdpadla.
Pneumatické pripojky 12, 13 sldZia na o-
vlddanie pneumatického pohonu 2 a su pre-
pojené na pneumatickd siet.

Chédpadlo manipula¢ného zariadenia je
opatrené kuZelovou stopkou 10 a pneuma-
tickymi pripojkami 12, 13, ktoré cez pneu-
matické rychlospoje 8 sliZia na pripojenie
pracovného média pre ovladacie €eluste 16
chépadla 18. Chédpadlo 18 je opatrené elek-
trickym snimatom 17. Uzamykaci mechaniz-
mus ma Seluste 4 vzdjomne odpruZené po-
mocou pruznych elementov 6. Chépadla 18
st uloZené v zdsobniku 19 chédpadiel 18.

Manipuladné zariadenie, resp. robot sa
zastavi nad zdsobnikom 19 chépadiel 18 a
vykond zvisly pohyb smerom dole. Privddza-
nim tlakového média do pneumatického
priamodiareho pohonu 2 cez prvi pneuma-
tickd pripojku 12 kotaé 3 ovladd celuste 4
tak, Ze cez kuZelovd stopku 10 sa uskutofni
pripojenie chépadla 18. Pohybom ramena
manipulaé¢ného zariadenia v smere a je
chapadlo 18 zo zdsobnika 19 uvolnené a
pripravené k ¢innosti. Pri uloZeni chépadla
18 do zdsobnika 19 je ¢innost opatné. Ce-
luste 16 chépadiel 18 su ovlddané pneuma-
ticky.

Pripojenie pracovného média pre chapad-
lo 18 sa uskuto€ni cez pneumatické rychlo-
spoje 8, ktoré st umiestnené na prirube 7
koncovej pracovnej f¢asti 1. V pripade, ak
¢eluste 16 chédpadla 18 si vybavené elek-
trickymi snima&mi 17, na prirube 7 konco-
vej pracovnej Sasti 1 modZe byt uloZeny e-
lektricky konektor 9, ktorého protikus je
umiestneny na chéapadle 18. Pofet pneuma-
tickych rychlospojov 8 a konektorov 9 je
podla potreby. Pneumatické pripojky 12, 13,
pneumaticky rychlospoj 8 a korektor 9 si
prepojené na pneumaticki, resp. elektricki
siet.

Vyndalez mo6Ze byt pouZity v pripadoch, ak
potas pracovného cyklu je potrebné ché-
padld vymenit.
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PREDMET VYNALEZU

1. Uzamykaci mechanizmus pre vymenu
chépadiel koncovej pracovnej Casti mani-
puldtora vyznaCujici sa tym, Ze koncova
pracovnd Gast (1) manipuldtora v tvare
puzdra je opatrend priamofiarym pohonom
(2}, ktorého vystupny pracovny Clen je pro-
strednictvom kottdda (3) v styku s mnavza-
jom odpruZenymi Celustami (4), uloZenymi
svojimi vonkajSimi kuZelovymi plochami na
vnatornej kuZelovej ploche (5) upravenej
v «dutine koncovej pracovnej Casti (1}, pri-

¢om koncovd pracovnd €ast (1) manipuld-
tora je pre =zaistenie prenosu ovlddacich
signdlov a sil na chédapadlo opatrené aspoil
jednym konektorom (9) a pneumatickym
rychlospojom (8).

i2. Uzamykaci mechanizmus podla bodu 1
vyznacujici sa tym, Ze kazdd ¢elust {(4) méa
vnltorni uchopovaciu plochu kuZelovy,
pricom kuZelovitost ich vonkajSich pléch je
rovnd kuZelovitosti plochy (5) «dutiny kon-
covej pracovnej Casti (1).
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