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Utgelom vynaélezu je optimalizécia tvaru uchopo- -
vacich &asti &eluste chdpadla pre jednoduchSiu
vyrobu a zabezpetovanie vysokej presnosti.

Vynilez riesi aktivny tvar vybratia ¢eluste Siro-
korozsahovych chdpadiel priemyselnych robotov
. -a manipuldtorov uréenych pre uchopovanie valco-
vych stdiastok réznych priemerov za ich vonkajsi
valcovy povrch. Tvoriacimi krivkami kaZzdého vy-
‘bratia ¢eluste v tvare V st kruZnice jednoznaine
uréené ich stredmi a polomermi podla vynalezu.
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_ Vyndlez sa tyka Eeluste §irokorozsahovych chd-
padlel priemyselnych robotov a manipuldtorov
| uréenych pre uchopenie valcovych saéiastok roz-

l nych priemerov za ich vonkajsi valcovy povrch.:

Chépadli ako koncové &leny . pnemyselnych’

robotov a manipuldtorov s uréenim pre velkosério-

'vé a hromadné vyroby sii rieSené prevazne jedno-

téelovo, ¢o je dosledok nemennych tvarov a roz-
‘merov uchopovanych siciastok. Néastup automati-
zécie do malosériovych a kusovych vyrob prindsa
v sti¢asnom ebdobi nové poziadavky i na chapadla.
" Specifickym problémom je zvladnutie spolahlivé-
ho uchopovania §irokého tvarového a rozmerové-
ho sortimentu manipulovanych suciastok, ktoré
‘ystupuji do vyrobnych systémov v malych davkach
a kratkych &asovych intervaloch. U valcovych
sidiastok prirubovych a hriadelovych tvarov musia

chapadli zabezpe&ovat popri uchopovani aj spo-

Iahlivé centrovanie v Sirokom rozsahu prie-
merov.

. Chapadla, nezavisle na vlastnej vnitornej poho-

- novej a mechanickej skladbe, funkéne vyuastuja
prevazne v translaény alebo vykyvny pohyb Celusti.
Vzhfadom na rad nevyhod translaéného systému,
maly dosahovatelny silovy ti¢inok, vysoké niroky

na vedenia a neimerné rozmerové dimenzie $irok, |

sa v malosériovych vyrobdch uplatiuji vikyvné
- .systémy chdpadiel. AvSak ich prispésobovanie
‘rdznemu tvarovému a rozmerovému sortimentu
uchopovanych sidiastok vyZaduje Castd vymenu
Gelusti, pripadne vymenu celych chapadiel. To
kladie vysoké kapacitné ndroky tak na zasobu sad
&elusti ¢i chapadiel, ako aj na ich vfmenu a zorado-
vanie. Zndme s uZ aj rieenia aktivnych uchopo-
vacich tvarov &elusti v krivkovom prevedeni pre

ir§ie rozsahy uchopdvanych priemerov. Tieto -

prevedenia vyuZivaji krivkové tvary vytvorené

odstupiiovanim rozsahu priemerov a naviznym .
odstupfiovanim natodeni Celusti, alebo volbou

bodov dotyku s jednotlivymi priemermi, pri¢om
vyslednym efektom je dvojica obalovych kriviek
pre jednu &elust. Priama aplikicia takto rieSenych
aktivnych tvarov &elusti je zriedkava. Dovodov
nizkeho vyuZitia je niekofko. Medzi hlavné pod-

mienky kladené na chdpadld patri vdanom pripade

zabezpedenie minimdlnej nepresnosti uchopenia

manipulovanej st¢iastky voci vyslednej presnosti -

polohovania priemyselnych robotov a manipuléato-
rov. U &elusti s krivkovymi tvarmi aktivnych €asti
uZ mald odchylka skutoéne dosadnutého bodu
oproti teoreticky poZadovanému spdsobuje ne-
priaznivii zmenu polohy osi manipulovanej suciast-
ky a naviac vzhladom na $tvorbodovy systém
uchopovania pristupuje efekt samosvornosti uz pri

dosadnuti troch bodov, Vyroba krivkovych tvarov

je obtiaZnd a zvlddnutelnd v prijateInej rozmerovej

a tvarovej kvalite len za vysokych technologickych

nikladov. Rie$enie s nahradenim kriviek aproxi-
movanymi kruZnicami optimalizuje sice Eiastocne

vyrobu, naopak viak zmzu;e presnost uchopovama ,

a centrovama

Uvedene nedostatky v podstatnej miere odstra— 1

»
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fiuju celuste Sirokorozsahovych chédpadiel priemy-
selnych robotov a manipuldtorov, uréenych pre
uchopovanie valcovych sii¢iastok réznych prieme-
rov za ich vonkajsi valcovy povrch podla vynélezu,
ktorych podstata spociva v tom, Ze cCelust je
opatrend vybratim v tvare pismena V, pricom
tvoriacimi krivkami kazdej jeho steny su kruZnice,
ktorych stredy si umiestnené na kruZnici, stred
ktorej je v polovici usecky leZiacej v rovine kolmej
na os kyvania ¢eluste a spdjajicej os kyvania
geluste s centrovacim stredom &eluste, pricom tdto
dse¢ka vymedzuje jej priemer a stredy tvoriacich
kruZnic vybratia &eluste si voli tejto tsecke
navzdjom simerné. Polomer hornej kruZnice vy-
bratia &eluste je vymedzeny kladnym rozdielom
vzdialenosti, medzi jej stredom a centrovacim
stredom, a polomeru stredného uchopovaného
priemeru. Polomer dolnej kruZnice vybratia Celus-
te je vymedzeny suctom vzdialenosti, medzi jej
stredom a centrovacim stredom, a polomeru stred-
ného uchopovaného priemeru.

Jednozna&ne danymi kruhovymi tvarmi aktiv-

‘nych uchopovacich &asti s jednoznaZnymi poloha-

mi ich stredov sa popri zabezpeceni uchopovania
a centrovania Sirokého rozsahu priemerov uchopo-
vanych predmetov valcového tvaru zaroven opti-
malizuje tak samotny aktivny tvar vybratia celusti
ako aj jeho vyroba a tym i mo#né zabezpedenie
presnosti tvarov a rozmerov. Moznost volby uhla
nositelick hornych a dolnych dotykovych bodov
umoZiiuje riesit Sirokorozsahové feluste tak, Ze
dotykové body v dolnej Casti celusti sii svojou
polohou tesne pri pozdi¥nej osi chdpadla, &m sa
systém uchopovania pribliZi k trojbodovému styku
a eliminuje saefekt samosvornosti. Celuste podla
vynidlezu celkove minimalizuji podiel nepresnosti

. vlastného uchopovacieho &léna vodi celkovej pres-

nosti polohovania priemyselnych robotov a mani-
puldtorov. ZvySuju univerzilnost danych zariadeni
a umoZiiuju ich Siroké uplatnenie v malosériovych
a kusovych vyrobach pri manipuldcii so Sirokym
tvarovym a rozmerovym sortimentom valcovych
suciastok.

" Priklad prevedenia Celusti s1rokorozsahovych

.chépadiel je zndzorneny na pripojenych vykresoch,

kde na obr. 1 je zndzornené vytvorenie vybrania

'v uchopovacej &elusti chipadla, na obr. 2 zjedno-

dusene dispozicia uchopovania a centrovania dvo-
jicou &elusti a na obr. 3 vytvdranie' kruhovych
tvarov stien vybratia pri réznej volbe polohy
dosadacich bodov - cel’ustl a uchopovanej su-
Ciastky. o

Vybratie: 5, ceIuste 1 chapadla 11 (obr. 1) je |
vytvorené kruZnicami 6, 6' tak, Ze do centrovacie-
ho stredu 7 leziaceho na pbzdiinej,osi 12-chéapadla
11, vod& ktorému .je potrebné -centrovat vietky
priemery z rozsahu od minimélneho uchopované-
ho priemeru 10 po maximdlny uchopovany prie-
mer 9, sa umiestni stredny uchopovany priemer 8.
Na strednom uchopovanom priemere 8 sa navrhnt
vodi spojnici osi kyvania 2 s centrovacim stredom

7 horné a dolné dotykové uchopovacie normaly



eluste 1 pod rovnakym uhlom o, ktoré pretni

kruZnicu, opisani zo stredu use&ky spdjajicej os

kyvania 2 s centrovacim stredom 7 a prechiadzaja-
cou tymito bodmi v priese¢nikoch, ktoré si ziro-
- veni stredmi 3, 4 kruZnic 6, 6’, pritom polomery
kruznic 6, 6’ si dané velkostami Usefok spéjajii-
cich stredy 3, 4 s centrovacim stredom 7 a polome-
rom stredného uchopovaného priemeru 8, ktory sa
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pre hornd kruzZnicu 6 od velkosti danej tse&ky.
odpotita a pre dolnii kruZnicu 6’ pripodita.
Celuste 1 podfa obr. 2 zabezpeduji v celom
rozsahu od minimdlneho uchopovaného priemeru

10 po maximélny uchopovany priemer 9, uchopo-

|

vanie so zabezpedenim stdleho centrovania osi

Jjednotlivych uchopovanych priemerov do centro-

vacieho stredu 7.

PREDMET VYNALEZU

1. Celust girokorozsahovych chépadiel priemy-
selnych robotov a manipuldtorov, urdenych pre
f.uchopovanie valcovych siciastok réznych prieme-
‘rov za ich vonkajsi valcovy povrch, vyzna&ujica sa
tym, Ze je opatrend vybratim (5) v tvare pismena V,
_pri¢om tvoriacimi krivkami ka¥dej jeho steny su
kruzZnice (6, 6), ktoré maji stredy (3, 4) umiestené
:na kruZnici, stred ktorej je v polovici usedky
leZiacej v rovine kolmej na os kyvania (2) &eluste
' (1) a spajajiicej os kyvania (2) &eluste (1) s centro-
vacim stredom (7) &eluste (1) chépadla (11),
- pri¢om stredy (3, 4) kruznic (6, 6’) si voéi tejto
usecke navzajom siimerné. ‘

2. Celust podla bodu 1, vyznadujica sa tym, Ze
hornd kruZnica (6) vybratia (5). &eluste (1) md
polomer vymedzeny kladnym rozdielom vzdiale-
nosti, medzi hornym stredom (3) a centrovacim
stredom (7), a polomeru stredného uchopovaného
priemeru (8) a dolna kruZnica (6') vybratia (5)
Celuste (1) mé polomer vymedzeny stiétom vzdia-
lenosti, medzi dolnym stredom (4) a centrovacim:
stredom (7), a polomerom stredného uchopované-
ho priemeru (8). :

3 vykresy
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Obr.1
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Obr. 3
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