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Dvojchdpadlo s posuvnym pohybom ucho-
povacich &elusti tvoriaceho koncovy ¢len
vystupného a polohovacieho retazca prie-
myselnych robotov a manipuldtorov je urge-
né pre manipuldciu s rotatnymi predmetmi
s otvorom v pozdiZnej osi.

Vyvodena sila akénych pohonovych Cle-
nov sa prendsa cez kriZiaky a péky na Ce-

Tuste

vedené v rybinovitych wvedeniach.

Funk&nd &ast dvojchdpadla je prestavitel-

ne rieSena.
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' Vynélez sa tyka dvojchdpadla s posuvnym
pohybom uchopovacich ¢elusti, tvoriaceho
koncovy €len vystupného a polohovacieho
retazca priemyselnych robotov a manipulé-
torov, uréeného pre vlastni manipuldcii s
rotaénymi predmetmi s otvorom v pozdlZ-
nej osi.

Prevedenie chdpadiel s posuvnym pohy-
bom uchopovacich &elusti, vyuZivanych pre
priemyselné roboty a manipuldtory, pri ma-
nipuldcii s rotaénymi predmetmi s otvorom
v pozdlZnej osi, vyuZivaji rézne mechanic-
ké systémy prenosu pohybu od hnacieho
vykonového &lena po vystupni aktivnu &ast
uchopovacich &elusti. Tieto systémy s me-
chanickym prevodovym mechanizmom, v
kompaktnom prevedeni so zabudovanym
aktnym C¢lenom, kladd zvySené poZiadavky
na vlastny pohonovy ¢élen z hladiska ener-
gie, rozmerov a hmotnosti jednotlivych sa-
Casti pohonu, &o negativne ovplywiiuje cel-
kovi hmotnost chapadla. V désledku kon-
centrdcie hmotnosti na vystupnych ¢astiach
manipuldtorov a robotov si nepriaznivo o-
vplyviiované ich dynamické charakteristiky,
presnost polohovania, manipulatné &asy a
celkovy design. KaZdé chdpadlo predstavu-
je ur€ity sibor na seba napojenych a funké-
ne mavdzujicich dielcov s tvarovymi a roz-
merovymi odchylkami, ktoré sa v zmonto-
vanych retazcoch nutne negatfvne prejavia

na polohe aktivnej uchopovacej asti, opro-.

ti poZadovanej. Uplné vylidenie tychto me-
dostatkov nie je redlne ani ekonomicky -
nosné, urditd ich elimindcia je moZna kon-
Strukénymi a technologickymi tdpravami.
Tieto nedostatky v podstatnej miere od-
strafiuje dvojchdpadlo s posuvnym pohybom
uchopovacich ¢elusti podla vyndlezu, pod-
stata ktorého spofiva v tom, Ze pohonovy
a pohybovy mechanicky systém, pozostdva-
jici z dvoch akénych Elenow umiestnenych
nezavisle v dvoch vedeniach, umoZiiujicich
prenos sily prostrednictvom pédk na ucho-
povacie &eluste, vedené v rybinovitych ve-
deniach, zabezpefujicich. nezdvisle uchope-
nie rotaénych saéiastok s otvorom v pozdlz-
nej osi. Vedenia pre pohyb uchopovacich
Celustl st konStrukCne prispdsobené pre u-
loZenie pohonovych &lenov a zaroveii. sli-
Zia ako dorazy pre uchopované sudiastky.
St spojené prestavitelnou skrutkou, ktord
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umoZiiuje ich horizontalne prestavovanie vo
vodiacej doske s rybinovitym vedenim a
tym uchopovanie stfiastky danych dlZok a
priemerov.

PouZitim dvojchépadla s vertikdlnym po-
suvnym pohybom uchopovacich d¢elusti sa
docieli zniZenie hmotnosti a rozmerov dvoj-
chépadla predovSetkym tym, Ze pohonové
¢leny, ktoré sd stcastou vedeni, st pri ma-
nipulédcii zasunuté do otvorov rota¢nych si-
¢iastok v ich pozdiZnej osi. Kondtrukénym
rieSenim dvojchdpadla sa zdroveii docieli
zniZenie manipuladnych ¢asov, potrebnych
k vymene obrobkov a hotovych sidiastok.

Na pripojenych vykresoch je ma obr., 1
znazorneny priklad kinematickej schémy
dvojchédpadla, na obr. 2 v naryse s &iasto&-
nym rezom konkrétny priklad konstrukéné-
ho prevedenia dvojchdpadla podla vynéle-
zu, uréeného v spojeni s manipuldtorom pre
operatnd manipulaciu pri opracovani na-
trubkov, s vyuZitim pohonovych &lenov za-
budovanych vo vedeniach dvojchédpadla, a
na obr. 3 bokorys dvojchapadia.

Teleso 1 dvojchédpadla, na ktorom sd u-
miestnené hydraulické rozvadzate 12, je
zgrovell prispdsobené pre hydraulicky roz-
vod 14 a elektricky rozvod 15. Teleso 1 je
spojené s vodiacou doskou 2, ktord je .opa-
trend rybinovitym vedenim, po ktorom sa
prestavovacou skrutkou 9 prestavuji vede-
nia 3, podla diZok opracovanych sag&iastok.
Dve vedenia 3 st obdobne opatrené rybing-
vitfmi vedeniami, umoZiiujicimi prestave-
nie uchopovacich &éelusti 4, v zavislosti od
priemerov manipulovanych stciastok a zéa-
roveii aj valcami 13, v ktorych sa pohybu-
ju piestnice 5, spojené na konci s kriZiak-
mi 7. Pohyb od piestnice 5 sa prendSa cez
pédky 6 na Celuste 4. Piestnice 5 si proti po-
vytiahnutiu z vedeni poistené vekami 8,kto-
ré sa priskrutkované k vedeniam 3, skrut-
kami 10. Na vedeniach 3 a vekdch 8 su u-
miestnené elektrické spinade 11, signalizu-
jice krajné polohy uchopovacich Gelusti.

Hydraulicky rozvod 14 dvojchédpadla je
vedeny v pevnom telese 1. Jeho prepojenie
s pohyblivymi ¢astami je prevedené pro-
strednictvom vysokotlakych hadic a pripo-
jok. Prepojenie elektrickych prvkov dvoj-
chapadla je prevedené pomocou elektro-
kablov s prisluSnymi v§vodkami.
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PREDMET VYNALEZU

1. Dvojchéapadlo s posuvnym pohybom u-
chopovacich ¢Celusti, pre priemyselné robo-
ty a manipuldtory uréené k manipuldcii s
predmetmi rotacného tvaru s otvorom v poz-
diZnej osi vyznafené tym, Ze pozostdva z
telesa (1), ku ktorému je pripevnend vo-
diaca doska (2), v ktorej si suvne uloZené
vedenia (3) vzdjomne spojené a symetric-
ky prestavitelné prestavovacou skrutkou
(9), pricom vo vedeniach (3) si zroveil
zabudované ak¢émé pohonové &leny (13) a
suvne uloZené Seluste (4), ktoré st prostred-
nictvom pak (6} a kriZiakov (7) spojené s

piestnicami (5) ak&énych pohonovych Cle-
nov (13).

2. Dvojchdpadlo s posuvnym pohybom u-
chopovacich &elusti, podla bodu 1, vyzna-
ené tym, Ze v telese (1), opatreném hyd-
raulickymi rozvddza¢mi (12}, je upraven e-
lektricky rozvod (15) a vytvoreny kandly
hydraulického rozvodu (14]).

3. Dvojchédpadlo s posuvnym pohybom u-
chopovacich ¢elusti, podla bodu 1, vyzna-
tené tym, Ze vedenia (3) su opatrené spi-
nadmi (11) pre signalizdciu koncové polo-
hy celusti (4). '

3 listy vfkresov
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Obr. 3
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