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(54) Chépadlo pre manipuléciu s rotadnymi
nesymetrickymi objektami

(57) Riedenie sa zaoberd chédpadlom pre ma-
nipuldeiu & rotadnymi negymetrickymi ob-
jektami, ktoré pozostéva z telesa obsahu-

dceho pohonny mechsnizmus a prismu Se-
ust, s ktorou si kyvne a silasne suvne
prostrednictvom kombinovanych prvkov spo-
jené nepriame eluste, ktorého podstatou
Je, %e v trojndsobnom linedrnom valeci (2
Je centricky ulofend zdkladng piestna ty
(3) pevne spojend priamou éeius%gu (13
opatrenou po oboch stranéch pozdifnymi
dréfkami (15), pre pohyb Zmykadiel (5)
evne spojengch s vedlaj¥imi piestnymi ty-
ami (4), pridom v ¥mykadléeh (5) sd vy-
tvorené priedne drdiky (16), v ktoryeh su
fme a stdasne suvne uloZend konce ramien
(7) neprismych Selust{ & otvory pre fi-
xadng dotyk nastavitelnej pruZnej mecha-
nickej poistky (6) upraveny na priame}
selusti (13). Chépadlo pre manipuléciu
s rotainymi nesymetrickymi objektami sa
poufije na uchopenie rotadnych nesymetric-
kfch objektov,
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Vyndlez sa tyke chdpadla pre manipuldeiu s rotadnymi nesymetrickymi objektemi.

V gddasnosti zndmym chdpadlom s mechanickym uchopovanim objektov prostrednictvom
kombinovanych prvkov je mo¥né uchopif rota¥né symetrické objekty, &im sa zufuje rozssh
poufitia tohto v malosériovej koncentrovanej vyrobe.

Chépadlo pozostéva z telesa chdpadla, ktoré je pevne spojené s linedrnym valcom,
ktorého piestna ty¥ je opatrend prismou ¥elusfou, na ktorej sy kywme a silasne suvne
z oboch strén usporiadané rsmend, ukon&enéd v tvare ozubenych segmentov, uloZenych v &a-
poch, spoluzsberajic s daldfmi, opadne uloZenymi ramenovymi éeiusfami, ktoré si zo stre-
ny ozubenych segmentov ulofené v &apoch a druhy koniec tvorf nepriama delust, ktord je
spojend e3te pomoenym ramenom s telesom chdpadle, &Im sa dosahuje priamoliary posuv Ze-
Justt.

Prax ukdzala potrebu riesif uchopenie rotadnych nesymetrickych objektov, ake lubo
volne zrezeny valec, rbzne pravidelnd a nepravidelnd hranoly, kvédre, elipsoidy a iné.

Uvedené nedostatky si v prevafnej miere odstrdnenéd chdpadlom pre menipuldciu s ro-
tadnymi nesymetrickymi objektami pozostdvajiceho z telesa, obsahujuceho pohonny mecha-
nizmus a priamu Selust, s ktorou sd kywne a silasne suvne prostrednictvom kombinovanych
prvkov spojené nepriame Zeluste, ktorého podstatou je, %e pohonny mechanizmus pozostéva
%z trojndsobného linedrneho valca, v ktorom je centricky uloZend zdkladnd piestna tyd
pevne spojend s priamou defusfou opatrenou po oboch strandeh pozdlinymi dréfkemi pre ve-
denie Zmykadiel pevne spojenych s vedlajdfmi piestnymi tydemi trojndsobndho linedrnsho
valca, prifom v 3mykadléch si vytvorené prielne drdZky, v ktorych su kyvne a silasne
suvne ulo¥ené konce ramien nepriamych delusti a otvory, do ktorych zapadd fixadny dotyk
nastavitelnej pru¥nej mechanicke] poistky.

Prevedenim pohybu Selust! pomocou trojndsobného linedrneho valca a kombinovangch
prvkov podla vyndlezu sa dosishne rozifirenie moZnosti uchopenia na tvarovo réznorodé a ne-
zorientované rotadné objekty k osi chdpadla. Tym, Ze pohonny mechanizmus tvori trojnéd-
sobny linedrny valec s prismou tlakovou vazbou so spolodnym vstupom a vystupom energie pre
vietky piesty ovlddajuice prisluiné Eeiuste, medzi ktorymi pdsobi pruZnéd mechenickd vﬁzba,
dosishne sa centrickost pri rozovieranf resp. zvierani a presnost uchopenia, odstréni sa
potreba dodato¥ného Skrtenlia tlakovej energie, 8im sa zjednodu¥i ovlddenie Zinnosti ché-
padla.

Prixlad prevedenia chdpadla pre manipuldciu s rotadnyml nesymetrickymi objektami je
zndzorneny na pripojenych vykresoch, kde na obr. | je zndzorneny nédrys zariadenia s &ia-
stodnym osovym rezom a na obr, 2 detail ulo¥enia Zmykadla a mechanicke] poistky v priame]
gelusti,

Chépadlo pre manipuldciu s rotainymi nesymetrickymi objektemi pozostéva z telesa |
chdpadla, ktoré Je pevne spojend s trojndsobnym linedrnym valcom 2, v ktorom je centricky
uloZend zékladnd piestna ty& 3 pevne spojend s priamou Selustou 13. Priama gelust 13 je
opatrend po oboch strandch pozdi¥nymi drdfkami 15, v ktorych si suvne uloZené Imykadld 5
pevne spojené s vedlaj¥fmi piestnymi ty¥ami 4 trojndsobného linedrneho valca 2. Vychodzia
a kone¥né poloha 3mykedla 5 v prismej Selusti 13 je zabezpe¥end nastavitelnou pruZnou
mechanickou poistkou 6, ktord je v podstate tvorend odprufenym fixa¥nym dotykom 18, kto-
rého jeden koniec Je odprufeny pruZinou !7 uloZenou v nastavovacej skrutke 20 a druhy ko-
niec zapadd do otvoru !9 v Smykadle 5. V #mykadldch 5 si eZte vytvorené priedne drdZky 16,
v ktoryeh sd kywme a sidasne suvne uloZend konce ramien 7, ukondené na opafnej strane
v tvare ozubenych segmentov 9, uloZenych v prvych &apoch !0 a spoluzaberajice s dal #4mi,
opa¥ne ulo¥enymi reamenovymi Zelusfami 8, ktoré sy 20 strany ozubenych segmentov 9 uloZené
v druhyeh &apoch 11 a druhym koncom volne spojené s nepriamymi Jelustami 14. Teleso ! ché-
padla je elte volne spojené pomocnymi ramenami 12 s nepriamymi SeIustemi 14, u ktorych
ginnd, uchopovacia a zvieracia %ast plochy je prevedend v tvare kruhu. Zdkladnym pohonnym
prvkom chédpadla podia vyndlezu je trojndsobny linedrny valec 2 s priamou tlakovou vazbou
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so spololnym vstupom a vystupom energie pre viSetky piesty, ktory je pevne spojeny s tele-
som. ] chépeadla, Pohyb od trojnésobného linedrneho valca 2 je prendé¥any priamo pomocou
zékladnej piestnej tyde 3 na priamu Selust 13, ktord tvori jednu z uchopovacich Selusti

a zéroven pomocou nastavitelnej pru¥nej mechanickej poistky 6 koordinuje prenos ucho-
povace] sily a pohybu z vedlajsich piestnych tyd{ 4 na sistavu remien 7 a ramenovych fe-
Tust{ 8. Pohyb z remenovych Selustf 8 je priamo prendSany na neprisme Zeluste 14, volne
spojené s prisludnou ramenovou teYusbou 8. Centrickost uchopenia sa dosahuje pomocou tla-
kovej vazby v trojndsobnom linedrnom valei 2 medzi piestnymi tylami 3, 4 a pru¥nej mecha-
nickej poistky 6. K porudeniu mechanicke] vazby dochddza postupne medzi jednotlivymi Se-
Jusfami na zdklade zmien podmienck uchopenia, kedy zadfna pdsobif len tlakové vazba.

Chdpadlo pre manipuldciu s rotadnymi nesymetrickymi objektami sa pouZije na uchopenie
rotadnych nesymetrickych objektov.

PREDMET VYINALEZU

Chdpadlo pre manipuldciu s rotalnymi nesymetrickymi objektemi, pozostdvajice z tele-
sa obsahujiceho pohonny mechanizmus a priamu Eeiusﬁ, s ktorou si kyvae a silasne suvne
prostrednfctvom kombinovanyeh prvkov spojené neprisme Seluste, vyznalujdce sa tym, Ze po-
honny mechanizmus pozostéva z trojndsobného linedrneho valca (2), v ktorom je centricky
uloZend zdkladnd piestna ty¥ (3), pevne spojend s priamou Zelusfou (13) opatrenou po oboch
strandch pozdlfnymi dréZkami (15) pre vedenie ¥mykadiel (5) pevne spojenych s vedlajsfmi
piestnymi tylami (4) trojndsobného linedrneho valca (2), pridom v Emykadldeh (5) sd vytvo~
rené priedne dréfky (16), v ktorych sd kywne a sudasne suvne uloZené konce ramien (7)
nepriamych Selustf, a otvory, pre fixa¥ny dotyk nastavitelnej pru¥nej mechenickej poistky
(6), upraveny na priamej Yelusti (13).

1 vykres
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