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(>4) S;moupinacie chépaello s rulnym tlad{tkovym ovlédanim

1

Vyndlez sa tjka semoupinacieho chépadle s rudnym tladitkovym ovlddanim zdvihu ramena

manipuldtors predoviéetkym na uchopovanie cievok v textilnom priemysle.

Doteraz znéme chépadld ne uchopovanie cievok za vonkajs{ priemer nie sd sanoupinacie,
#d manipula¥ne zlo¥ité & v praxi sa neosved¥ili. Okrem toho ad ovlddené samostatne a tieZ
samostatne je umiestnené aj ovlddanie pohybu ramena manipulétora. Celkovd manipuléeia je
preto zloZitd a manipulované predmety se obtiaZne a zdlhavo premiestiujd v manipulainom

priestore,

Tieto nevfhody odstrahuje samoupinacie chépadlo s rudnym tla&{tkovim ovlddanim zdvihu
remena manipuldtora podla vynélezu. Jeho podstata spoliva v tom, fe je vytvorené zo semo-
upinacieho chépadla, ktorého pdkovy mechanizmus Je samosvorny a je uvédzané do Einnosti
gtlafenim tla8{tke na rukovati, ako aj z runého plynulého tladitkového ovlddania vertikdl-
neho zdvi@u manipulétors pomocou potenciometra dvoma tlaf{tkami, umiestnenymi taktieZ na
rukovati., Celd 3innos¥ chépedla, ako aj pohydb ramena manipuldtora vykondva pracovaik jednou
rukou & druhd poufiva pre pripadné dal¥ie pomocné ﬁkohy;

Semoupinacie chépadlo s rudnym plynulym tladitkovym ovlddanim zdvihu ramens manipulé-
tora je zndzornené na priloZenych vykresoch, kde na obr. 1 je celkovy pohlad, na obr. 2

jo zndzornené chépadlo s ovliddanim v feze, na obr. 3 & na obr., 4 je zndzornené plynulé
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tlad{tkové ovlddanie zdvihu ramene manipuldtora v reze.

Chépadlo pozostdva zo samosvorného mechenizmu 1, rukovéte 3 s ovlddaoim blokom

a z oka 7, ktorym ss upina na rameno manipulétors.

Samosvorny mechanizmus sa.skladé z telesa 9, v ktorom si uohytené Sapy 11, 12, drZia-
oe semosvorny pékovy mechanizmus 10, na ktoiom v otodnyech ¥apoch 13, 14 sd prichytené Se-
Iuste 2 a z druhej strany pevnych Sapov 11, 12 je pdka samosvorného pdkového mechanizmu
10 oto¥ne uchytend na pevndi tyd 15, na ktorej je posuvne uloZend trubke 16 telesa l. Pevnd
ty8 15 je pevne zachytend v rukovati 3. ovlddect blok rukovéte 3 obsahuje tla¥idlovy mecha-
nizmus uvolhovania chépadla, kiory sa skladd z tla¥idla 6, uvolfovacieho palce 11 az
vratneJ prufiny 29. Vertikdlny pohyb manipuldtora je ovlédany mechanizmom, ktory pozoaféva
z tlafidla 5 pre pohyb smerom hore a z tlafidla 4 pre pohyb smerom dole, tieto sd kolfkmi
20 spojené z ozubenymi hrebehmi 22, 23 8 ofoénym pastorkom 19, ktory ovldda potenciometer
riadenia rychlosti 26.

Obidve tla¥idléd 5, 6 s vybavené mikrospinadmi 24, 25, ktoré spddtaji pohyb manipuldto-
ra v smere hore, alebo dole., Tladidld do vichodiskovéj polohy vracaji vratné pruiiny 30.
V ovléddecom bloku tlafidla 3 je vstavany tieZ blokovec{ mechenizmus pre vypautie pohybu
menipuldtora ak chépadlo, resp. manipulovany predmet naraz{ na pevmi preké¥ku pri pohybe
smerom dole. Blokovac{f mechanizmus se skladd z telesa, zdvesného oka s odprufenym peloom

I, ktoré je uloZené posuvne v lo¥isku 28 a z koncového spinala.

Samoupinacie chdpadlo sa na ramenoc manipulétora uchyti za oko J. Pri manipuldoii
pracovnik uchopi chépadlo za rukova¥ 3. Horizontdlnym pohybom ho premiestni nad manipulo-
vany predmet, Stlalenfm tla¥{tke 5 spusti chépadlo tesne nad manipulovany predmet. Stlale-
nim tladitka § palec s ogubom 17 uvolnf vysuvnd trubku 16, $im teleso chdpedla sa vlastnou

véhou vysunie smerom dole,

Geluste sa si¥asne zatvdrajd, pri¥om narazia a¥ na manipulovanf predmet, Fasledovnym
stladenim tladitka 4 nastane zdvihanie ramena manipulétora a tief chépadlovej tySe 15 smerom
hore. T¥m cez pdkovy mechanizmus 10 zvieraji Seluste 2 manipuloveny predmet 8 a po zovreti
88 chédpadlo s predmetom nadvihne do poia&ovanej viSky. Samosvornos¥ mechanizmm chépadla
zabezpeluje spolehlivé uchopenie bez zdvislosti na véhe bfomsna, pretoZe s vdhou bremens
rastie uchopovacia sila Zelusti. Po presunut{ chédpadla s manipulovanym predmetom ned odkla-
dacie miesto, zatladenim tladitka 5 nastane pohyb ramena manipuldtora smerom dole, af mani-
pulovany predmet naraz{ na odklaedeciu plochu. Dalsfm pohybom ramena smerom dole sa uvolnia
Seluste a vysuvnd trubka 16 sa zasiva do rukovdte, a¥ zasko3{i za palec s ozubom 17, ktory
dr¥{ chépedlo otvorené, Pri Jaldom tla¥eni tledidla 5 tym, %e pokraduje pohyb ramena mani-
puldtora smerom dole, odprufeny palec telesa oka narazi na vypinaci kolik mikrospinade,
ktory vypne pohyb manipuldtora. Zatladenim tlalitka 4 oelé chdpadlo sa nadvihne nad mani-

pulovany predmet a rudne odsunie z pracovného priestoru,‘

Samotné ovlédanie vertikdineho zdvihu ramena manipuldtora sa vykonévae stlaSenim tla-
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gitka 4 pre smer hore a tlafitka 5 pre smer dole. TleSenim tled{tke 4 sa kolfikom 20 uvol~

ni koncovy spina¥ 24 pre pohyb ramena manipuldtors smerom hore a daléfm cez ozubeny hreben
22 a pastorok 19 ovldda potenciometer 26, ktorym sa reguluje ryehlos¥ pohybu. Uvolnenim
tle¥{itke 4, vratna prufina 30 a vraina pru¥ina potenciometre 27, vrdtie cely mechanizmue
do vfchodiskovej polohy a kolfk 20 zatla&i koncovy spinad 24, &im vypne zdvih ramena,
Podobny princip ¥innostl je aj pre spis¥anie ramens manipuldtora tlafitkom 5.

PREDMET VYNALEZU

1. Semoupinacie chdpadlo s rudnjym tla¥idlovym ovlddanim vyznaéujﬁcé ge tym, %e pozo-

stéva zo samosvorného mechanizmu (1) & z rukovéte (3) s oviddacim blokem.

2, Samoupfnacie chépedlo podla bodu 1 vyzna¥ujdce sa tym, Zfe samosvorny mechanizmus
se skladd z telesa (9), v ktorom si pevne uchytené Zapy (11), (12) drii;ce samosvorny pé-
kovy mechanizmus (10), na ktorom sd v otoSnyoch Japoch (13), (14) uchytené Zeluste (2),
prifem samosvorny pékovy mechanizmus (10) je spojeny a pevnou tydou (15), na kiorej je

posuvne ulofend v§suvné trubka (16) telesa (1) s rukovd¥ou (3).

3., Samoupinacie chépadlo podla bodu 1 & 2 vyznadujlce sa tym, Ze ovlddaci blok rukovi-
te (3) obsahuje jednak tla¥idlov§ mechanizmus uvoliiovania chépadla, ktory sa skladd z tla-
¥idla (6) spojeného s uvolhovaoim palcom (17) a z vrétnej pruiiny (29), jednsak oviddaci me-
chenizmus vertikdlneho pohybu ramena manipulétora, ktory pozostdve z tla¥idiel (4, 5)
pre pohyb smerom hore a pre pohyb smerom dole , spojenych s tladnymi kolikmi (20) ozube-
nfch hrebefov (22), (23) zaberajicich s pastorkem (19) propojenym & potenciometrem riade-
nie rychlosti (26) a zaistenjch koncovymi spinaedmi (24), (25) a dalej s vrétnych pruiin
tladidiel (30) a vrétnej prufiny pastorku (27), Jednak blokovaci mechanizmus vertikdlneho

pohybu smerom dole, ktory sa skladd z telesa zévesného oka (7), uloZeného posuvne v loZis-

ku (28) a z koncového spinala (18).
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