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4 DISPOZITIV DE APUCARE

(57) Rezumat: Inventia se refera la un dis-
pozitiv de apucare a pieselor, in scopul ma-
nipularii acestora de catre roboti sau mani-
pulatoare. Dispozitivul de apucare este al-
catuit dintr-o flansa (1), care asigura lega-
tura cu bratul (2) robotului sau manipula-
torului, a unui corp cilindric (3) in care culi-
seaza un corp interior (5) solidar cu o placa
opritoare (6) care, la coborarea bratului (2)
robotului sau manipulatorului, intrd Tn con-
tact cu suprafata frontala a piesei, in al
carui alezaj (g) patrunde un cap (a) al cor-
pului interior (5). In corpul interior (5) este
dispus un ax portcama (7), prevazut cuo
fereastra (d) in care este asezata o cama
(10) mentinuta de o pastila magnetica (12),
cama (10) conlucrand cu o bucsa (11)
coaxiald cu axul portcama (7). Axul port-
cama (7) este impins spre flansa (1) de un
arc de compresiune (9), iar intre corpul ci-
lindric (3) si corpul interior (5) se afla un al
doilea arc de compresiune (18). Capatul in-
ferior al corpului interior (5) sustine niste

bride oscilante (14), pentru sustinerea pie-
sei de manipulat, care sunt rabatate spre
exterior, prin deplasarea axiald a axului
portcama (7).
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Inventia se refera la un dispozitiv
de apucare a pieselor in scopul manipu-
l&rii acestora de catre roboti sau manipu-
latoare.

In scopul centrarii si prinderii unor
piese in vederea manipularii lor cu ajutorul
unor roboti sau manipulatoare, este cu-
noscut un dispozitiv de apucare, alcatuit
dintr-o carcasa cilindrica, in interiorul ca-
reia culiseaza un corp central, sprijinit pe
un arc cilindric cu diametru mai mare si
ghidat longitudinal intr-un canal in care
patrunde un bolt. Pe capatul inferior al
corpului central sunt articulate doua brate,
mentinute in pozitie apropiata, de repaus,
cu un arc lamelar. Actionarea bratelor, in
vederea apucarii unei piese de manipulat,
se face deplasand axial un plunjer, preva-
zut cu un guler ce se sprijina pe un al doi-
lea arc cilindric cu diametru mai mic, reze-
mat cu celalalt capat pe corpul central.

Acest dispozitiv prezinta dezavan-
tajul ca are un domeniu restrans de utili-
zare, in special pentru piese cu dimensiuni
$i masa reduse, precum si o siguranta
scazuta in functionare. Totodata, impune
utilizarea unui motor liniar, hidraulic sau
‘pneumatic, care sa asigure actionarea dis-
pozitivului, fapt care complica constructia
robotului sau manipulatorului si conduce la
un consum energetic suplimentar.

Problema pe care o rezolva inven-
tia de fatd consta in realizarea unui dispo-
zitiv de apucare, a carei actionare, in sen-
sul prinderii si eliberdrii piesei de ma-
nipulat, se realizeaza din insasi migcarile
pe verticala ale bratului robotului sau ma-
nipulatorului, fara a apela la o altd sursa
de energie.

Dispozitivul de apucare conform in-
ventiei inldtura dezavantajele de mai sus
prin aceea ca este alcatuit dintr-un corp
cilindric, in care culiseaza un corp interior,
solidar cu o placa opritoare, in corpul inte-
rior fiind dispus un ax port-cama, prevazut
cu o fereastra in care se asaza o cama,
mentinutd cu o pastild magnetica, ce
adera la axul port-cama si care conlu-
creaza cu o bucsa coaxiald cu axul port-
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2

cama, si prevazuta cu un locas, axul port-
cama fiind impins de un arc de compre-
siune, un al doilea arc de compresiune
fiind intercalat intre corpul interior si corpul
cilindric, prin niste semiinele, iar la capatul
inferior, axul port-cama este prevazut cu o
portiune conica, ce actioneaza asupra
unor bride oscilante, impotriva fortei unui
arc elicoidal care inconjoara bridele osci-
lante.

Prin aplicarea inventiei se obtin ur-
matoarele avantaje :

- simplificare constructiva, prin eli-
minarea surselor suplimentare de energie;

- largirea domeniului de lucru al ro-
botului sau manipulatorului;

- imbunétatirea sigurantei in ex-
ploatare.

Se da, in continuare, un exemplu
de realizare a inventiei, in legatura si cu
fig.1...3, ce reprezinta: '

- fig.1, sectiune longitudinala prin
dispozitivul de apucare cu piesa de ma- -
nipulat; ‘ 4 ’

-fig.2, sectiune transversala, dupa
planul A-A din fig.1;

- fig.3, reprezentarea schematica
a pozitiillor succesive ale camei, poz. 10
din fig.1, in timpul functionarii dispo-
zitivului.

Dispozitivul de apucare conform in-
ventiei este format dintr-o flansa 1, care
asigura fixarea dispozitivului de apucare
pe un brat 2 al unui robot sau manipulator,
flanga 1 fiind solidara cu un corp cilindric
3 ce se continua, in partea inferioara, cu
un manson 4. In interiorul corpului cilindric
3 si al mangonului 4 culiseaza un corp
interior 5, prevazut cu un cap a, pe care
se fixeaza o placa opritoare 6. Intr-un ale-
zaj b, practicat in corpul interior 5, se ga-
seste un ax port-cama 7, solidar cu un
taler 8 ce se sprijina pe un arc de compre-
siune 9, care tine in contact permanent un
capat ¢ al axului port-cama 7 cu flansa 1.

La partea superioara, in axul port-
cama 7, este practicata o fereastra d, in
care se agsaza o cama 10 care, in timpul
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functionarii, ocupa mai multe pozitii, asa
cum se va arata in continuare, si care
conlucreaza cu o bucsd 11, avand un
locas e. Cama 10 este mentinuta in fe-
reastra d in contact cu axul port-cama 7,
de o pastila magnetica 12. La partea cen-
trald, axul port-cama 7 este ghidat in cor-
pul interior 5 cu o pana 13, iar la partea in-
ferioara este prevazut cu portiune conica
f, prin care actioneazé asupra unor bride
oscilante 14 care, anterior, erau mentinute
in pozitie apropiata, de un arc elicoidal 15,
bridele oscilante 14 fiind articulate in niste
bolturi 16. Mansonul 4 se sprijina, printr-o
flansa intermediara 17, pe un al doilea arc
de compresiune 18 care, la randul sau, se
reazema pe niste semiinele 19, fixate pe
corpul interior 5.

Dispozitivul de apucare functio-
neaza in felul urmator: bratul 2 al robotului
sau manipulatorului executa o deplasare
verticala catre o piesd 20 de manipulat,
prevazuta cu un alezaj g. Prin deplasarea
bratului 2 catre piesa 20, corpul interior 5
avanseaza catre piesa 20, capul a pa-
trunde in alezajul g, iar placa opritoare 6
ia contact cu piesa 20. Dupa oprirea avan-
sarii corpului interior 5, se continua depla-
sarea verticala a bratului 2, astfel ca
flansa 1 apasa asupra axului port-cama 7
care, prin talerul 8, comprima arcul 9, in
timp ce flansa intermediara 17 comprima
arcul 18. In aceasta faza, cama 10 se afld
in pozitia |, indicata in fig.3. Axul port-
cama 7 apasa cu portiunea conica f asu-
pra bridelor 14 care, rotindu-se spre exte-
rior, apuca piesa 20 pe partea inferioara.

In continuare, corpul cilindric 3
este eliberat si arcul 18 il impinge in sus,
cu o cursa mica, astfel incat este eliberat
axul port-cama 7 si arcul 9 il va ridica cu
aceeasi cursd. O data cu axul port cama
7 se ridica si cama 10, care ramane blo-
cata in locasul a din bucsa 11 in pozitia |,
astfel ca axul port-cama 7 ramane avan-
sat fata de pozitia initiala si va bloca cele
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trei bride oscilante 14 in afara. Acum,
piesa 20 este apucata si mentinuta in dis-
pozitiv la ridicarea bratului 2 si depusa pe
o suprafata orizontala, intr-un nou punct
de lucru . La un nou ciclu de deplasare
spre piesa 20 a bratului 2, corpul cilindric
3 va actiona din nou aceleasi elemente,
numai ca, de aceasta data, axul port-
cama 7, in deplasarea lui in jos, va de-
bloca cama 10 din locasul e al bucsei 11,
respectiv in pozitia ll, si, la capat de cursa,
cama 10 se va deplasa in pozitia lll, deoa-
rece, la eliberarea corpului cilindric 3 de
catre bratul 2, deci la reluarea cursei in
sus, cama 10 se va ridica odata cu axul
port-cama 7 si va depasi locasul e din
bucsa 11 in sus, pana la blocarea sa in
pozitia IV. Tn aceastd pozitie, axul port-
cama 7 este retras in pozitia initiala, de in-
ceput de ciclu, si bridele oscilante 14 revin
spre interior, antrenate de arcul elicoidal
15, iar piesa 20 este eliberata la ridicarea
bratului 2.

Revendicare

Dispozitiv de apucare, caracteri-
zat prin aceea ca este alcatuit dintr-un
corp cilindric (3), in care culiseaza un corp
interior (5), solidar cu o placa opritoare
(6), in corpul interior (5) fiind dispus un ax
port-cama (7), prevazut cu o fereastra (d)
in care se agaza o cama (10), mentinuta
cu o pastilda magnetica (12), ce adera la
axul port-cama (7) si care conlucreaza cu
o bucsa (11) coaxiala cu axul port-cama
(7), si prevazuta cu un locas (e), axul port-
cama (7) fiind impins de un arc de com-
presiune (9), un al doilea arc de compre-
siune (18) fiind intercalat intre corpul inte-
rior (8) si corpul cilindric (3) prin niste se-
miinele (19), iar la capatul inferior, axul
port-cama (7) este prevazut cu o portiune
conica (f), ce actioneazad asupra unor
bride oscilante (14), impotriva fortei unui
arc elicoidal (15) ce inconjoara bridele
oscilante (14).

(56) Referinte bibliografice :
Brevet CH 553038

Presedintele comisiei de inventii: ing. Zamfir Nicolae

Examinator: ing. Gurzau loan
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