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Zatizeni vyuZiva jednak €innosti dvou
uchopovacich jednotek jedné tchopové hla-
vice pripevnéné na rameni robotu a za dru-
hé vyuZivéd k pFisunu soucdsti do upinaci
hlavy obrab&ciho stroje upinaciho ¢lenu to-
hoto stroje. Manipulatnimi pohyby, které
umoZiiuje provedeni uchopové hlavice, se
jednou uchopovaci jednotkou odebira z upi-
naci hlavy obrdbéciho stroje jiZ opracovany
obrobek a druhou upinaci jednotkou s upnu-
tou neopracovanou souédsti v témZ Caso-
vém tuseku se naklada tato souédst do prvku
pro uchyceni soufasti umisténém na upina-
cim ¢lenu obrdbécihio stroje. Manipulacnimi
pohyby robotu, na jehoZ rameni je tdchopo-
va hlavice pFipevné&na, se rychle odehere a
souCasné naloZi souddsti z a do pracovniho
prostoru stroje.
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Vyndlez se tykd zafizeni pro rychlou ma-
nipulaci se soudastmi v pracovnim prosto-
ru obrabéciho stroje, a to zejména pro ma-
nipulaci se souastmi pfirubového charakte-
ru pf¥i obsluze vice stroji souCasné.

Manipulace se soutéastmi, jako je naklé-
dani a vykladdni obrobk{i robotem do pra-
covniho prostoru stroje a z tohoto pracovni-
ho prostoru se dosud provadi tak, Ze robot
svymi chapadly uchopi dopravovany obro-
bek a odnese jej z pracovniho prostoru na
urfené misto. Poté se odsune a uchopi dalsi
pfipraveny obrobek a pfinese jej do pra-
covniho prostoru stroje. Jina zafizeni pro
podéavani souddsti, jako nap¥. manipuléatory,
pracuji tak, Ze privedou soucéast k podavadi,
ktery ji svym vlastnim manipulaénim cy-
klem dopravi do pracovniho prostoru stroje.
Opracovanou souddst podavac odvede a pre-
di ji manipuldtoru. V prvém pfipadé jsou
ob& ramena chapadla robotu v podstaté &e-
listmi a manipuluje se vZdy pouze jednou
soucasti, to znamené, Ze se soufdst bud pri-
vadil, nebo odvadi do pracovniho prostoru a
z tohoto prostoru, coZ znalné prodluZuje
manipula¢ni ¢&as. Ve druhém pripadé& se
znatné zvySuje sloZitost bud periferie robo-
tu, nebo dopliikového za¥izeni stroje a rov-
néZz se znafné prodluZuje manipulaéni &as.

Nevyhody dosavadniho stavu odstrafiuje

zafizeni pro rychlou manipulaci se soulédst-
mi v pracovinim prostoru obrdb#&ciho stroje,
a to zejména se souldstmi pfirubového cha-
rakteru p¥i obsluze vice stroji soudasné, vy-
tvofeného podle vynélezu, jehoZ podstata je
v tom, Ze sestidvd jednak z vysuvného a o-
to¢ného ramene, které je opatfeno na svém
pracovnim konci tichopovou hlavici se dvé-
ma vykyvné uloZenymi uchopovacimi jed-
notkami, a jednak z vysuvného &lenu, jehoZ
podélnd osa je totoZna s podélnou osou upi-
naciho ¢€lenu obrdbé&ciho stroje, a ktery je
opatfen na svém Cele, privrdceném k pra-
covnimu prostoru obrabéciho stroje, prvkem
pro uchyceni soudédsti.
Pokrok dosaZeny vyndlezem spoCivd zejmé-
na v tom, Ze zna&né& zkracuje manipuladni
fas a nevyZaduje Z%ddnd dalsi manipuladéni
zaFizeni, protoZe vyuZivd jednak soudéasné
¢innosti obou uchopovacich jednotek a to
tak, Ze jedna uchopovaci jednotka privadi
souféast do pracovniho prostoru obriabéciho
stroje a druhda soucasné& odvadi soulast, kte-
ra jiZ proSla obrdbé&nim, z pracovniho pros-
toru tohoto obrébé&ciho stroje, a za druhé
vyuZivd upinaciho &lenu obrébé&ciho stroje
pro prisun soucédsti do upinaci hlavy obra-
b&ciho stroje.

Na vysuvném a otoéném rameni 1 je umfis-
téna uchopovd hlavice 2 vybavend dvdma
uchopovacimi jednotkami 3, 3'. V t&le 7 u-
chopové hlavice je ovldda¢ 10 pro vykyvny
nebo suvny pohyb obou uchopovacich jedno-
tek 3, 3'. Tyto uchopovaci jednotky 3, 3’ jsou
provedeny shodn&. V levé uchopovaci jed-
notce 3 je valec 8, ve kterém je pistnice 9.
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Tato je uvnit¥ vdlce 8 p¥ipojena k pistu 11,
a na opaténém, vné&jSim konci, je opatfena
horni Celisti 12. Spodni ¢elist 13 je umistdna
na valci 8. Horni Celist 12 je pevné& spojena
s pistnici 9 a je s touto posuvna. Obé Celisti
12, 13 jsou opatFeny stavitelnymi prvky 14
pro upindni soudéasti rlznych tvarfl. Pistni-
ce 8 levé uchopovaci jednotky 3 je uloZena
suvné a je ovldd4dna napf. pneumaticky. Ne-
dilnou soudédsti zakFizeni je prvek 6 pro uchy-
ceni soudasti, ktery je umistén na vysuvném
¢lenu 4, a to na jeho fele, privraceném k
pracovnimu prostoru obrabéciho stroje. Ten-
to vysuvny d¢len 4 je soufasti pracovniho
stroje a podéind osa jeho pohybu je totoZnd
s podélnou osou upinaciho &lenu 5 obrabsé-
ciho stroje. S vyhodou je toto usporadéani
realizovdno v pripadé, Ze upinacim Clenem
5 s vysuvnym Clenem 4 je nap¥. konik, re-
volverova hlava, apod.

Ve vychozi poloze pro automaticky cy-
klus je achopovd hlavice 2 postavena tak, Ze
leva uchopovaci jednotka 3 i pravd uchopo-
vacl jednotka ¥ jsou k sob& svymi konci s
¢elistmi 12, 13 pfibliZeny. Pistnice 9 pravé
uchopovaci jednotky 3’ je zasunuta a pistni-
ce 9 levé uchopovaci jednotky 3 je vysunu-
ta, takZe dvojice Celisti 12, 13 je u pravé
uchopovaci jednotky 3 pfibliZena a dvojice
delisti 12, 13 u levé uchopovaci jednotky 3
od sebe oddéalena. Uchopovéa hlavice 2 pra-
cuje v automatickém cyklu, nap¥. p¥i podé-
véni soudasti do soustruhu tak, Ze cCelisti 12,
13 pravé uchopovaci jednotky 3’ se posuvem
pistnice 8 roztdhnou a tim uchopi soudédst
pfipravenou nap¥. na vychystdvacim misté
a soudasné celisti 12, 13 levé uchopovaci jed-
notky 3 se posuvem pistnice 9 k sob& p¥Fibli-
Zi. DalSim manipula¢nim cyklem robotu se
tichopovd hlavice 2 s upnutou soucésti za-
sune do pracovniho prostoru soustruhu. V
dalsim kroku se levd uchopovaci jednotka
3 od sebe svymi konci oddali. Tim se sou-
¢dst, uchopend celistmi 12, 13 na pravé ucho-
povaci jednotce 3’ nasune na prvek 6 pro
uchyceni souddsti, umistény na v§ysuvném
€lenu 4, ktery je suvné& uloZen v upinacim
¢lenu 5, napf. v koniku soustruhu. Celisti
12, 13 na levé uchopovaci jednotce 3 jsou
pfipraveny k odebrani opracované soudésti
z upinaci hlavy 16 soustruhu. Soucdasné se
gelisti 12, 13 levé uchopovaci jednotky 3 od
sebe o0ddali a uchopi jiZ opracovanou sou-
gast upnutou v upinaci hlavé 16, pFi¢emZ
Celisti 12, 13 pravé uchopovaci jednotky &
se k sobé& pribliZl a tim uvolni jeSté neopra-
covanou soudldst, kterd nyni spo¢ivd na ko-
niku soustruhu. Pravad uchopovaci jednotka
3’ se opét svymi konci k sob& piibliZl a tim
leva uchopovaci jednotka 3 sejme ji¥% opra-
covanou souéast z upinaci hlavy 16 soustru-
hu. Pravd uchopovaci jednotka 3’ je nyni
mimo upinaci plochy je§té neopracované
souddsti. PFi dal3im manipulaénim cyklu ro-
botu se jiZ opracovand soudast predd k dal-
81 operaci. Tim se ukon¢il prvni manipulaé-
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ni cyklus robotu a nésleduje jiZ popsany
cyklus s dal3i soucéasti, ktery zaCina tim, Ze
upinaci ¢len 5 svym vysuvnym Clenem 4 na-

sune upnutou, jeSté neopracovanou soudast
do upinaci hlavy 18 soustruhu.

PREDMET VYNALEZU

1. Zatrizeni pro rychlou manipulaci se sou-
gastmi v pracovnim prostoru obrdbéciho
stroje, s to zejména pro manipulaci se sou-
dastmi prirubového charakteru pii obsluze
vice strojii soudasné, vyznadené tim, Ze se-
stdva jednak z vysuvného a otofného rame-
ne (1), které je opatfeno na svém pracov-
nim konci tchopovou hlavici (2) se dvéma
vykyvn& uloZenymi uchopovacimi jednotka-

mi (3), a jednak z vysuvného Clenu (4],
jehoZ podélnd osa je totoZnd s podélnou
osou upinaciho &lenu (5} obréabéciho stro-
je, a ktery je opatfen na svém Cele, pifivra-
ceném k pracovnimu prostoru obrabé&ciho
stroje prvkem (6) pro uchyceni soucasti.
2. Zafizeni pro rychlou manipulaci se
soudastmi dle bodu 1, vyznalené tim, Ze
uchopovaci jednotky jsou uloZeny suvné.
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