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Uelom vyndlezu je rieSenie chdpadla
priemyselného robota na obltkové zvéra-
nie, pri ktorom sa docieli presné upnutie
zapolohovaného zvarku a prenos prudu pre
obliikové zvéranie.

Chéapadlo pozostdva z dosky, ktord je na
jednej strane opatrend pevnymi Celustami,
vedenim pohyblivej Celuste a valcom, a na
druhej strane medzikusom upnutym na pri-
rube zdpé#stia priemyselného robota a od-
pruZenymi stierami pridu opatrenymi na
druhej strane privodnym kéblom. Pohyblivad
gelust je opatrend na jednej strane pod-
loZkou vytvorenou zo zliatiny obsahujice]j
med a na druhej strane spojovacimi kéabla-
mi, ktoré st svojimi druhymi koncami upev-
nené na doske.

Presné upnutie zvarku zapolohovaného v
rovine kolmej na os vysivania pohyblivej
geluste polohovacim pripravkom sa docieli
pritladenim zvarku pohyblivou &elustou k
pevnym Celustiam.
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Vynédlez sa tyka chédpadla priemyselného
robota na oblikové zvdranie, pri ktorom sa
rieSi presné upnutie zapolohovaného zvarku
a prenos priddu pre oblikové zvéaranie.

Doposial zndme chépadla priemyselného
robota sd rieSené tak, Ze neumoZiiuji pres-
né upnutie zvarku ustaveného v rovine po-
lohovacim pripravkom a presné ustavenie
v osi kolmej na rovinu ustavenia polohova-
cim pripravkom pri sti¢asnom podloZeni zva-
raného materidlu na zabezpedenie ochrany
pre prepédlenim =zakladného materidlu pri
zvérani. DalSou nevyhodou. doposial zné-

mych chéapadiel priemyselného robota je,

Ze neumoZiiuju zvdranie sudiastky, upnutej
v chédpadle priemyselného robota, lebo nie
st upravené na prenos priidu od zvaracieho
poloautomatu na zvdranu stuciastku pri jej
zvdrani v chapadle priemyselného robota.

Vy8Sie uvedené nedostatky st odstrdnené
chépadlom priemyselného robota podla vy-
nélezu, ktorého podstata spodiva v tom, Ze
doska je na svojej jednej strane opatrend
pevnymi Celustami, vedenim pohyblivej &e-
luste a valcom, na pieste ktorého je na Cape
upevnend pohyblivd ¢elust vedend vo ve-
deni, pritom je pohyblivd &elust opatrena
na jednej strane podloZkou z medi, alebo jej
zliatiny a na druhej strane spojovacimi kab-
lami, ktoré si svojimi druhymi koncami
upevnené na doske 3, ktord je na svojej
druhej strane opatrend medzikusom upnu-
tym na prirube zdpédstia priemyselného ro-
bota a stieralmi pridu opatrenymi na dru-
hej strane privodnym kéablom.

Pritladenim zvarku pohyblivou &elusfou
k pevnym <&elustiam sa zabezpeli presné
upnutie zvarku zapolochovaného v rovine
kolmej na os vysiivania pohyblivej feluste
polohovacim pripravkom a zdroveii presné
ustavenie v osi vystvania dotlatenim zvar-
ku na ¢innd plochu pevnych &elusti. Otot-
né uloZenie pohyblivej &eluste okolo &apu
na pieste valca umoZiiuje eliminovanie ne-
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presnosti stciastky a dobré dosadnutie pod-
loZky z medi alebo jej zliatiny na pohyblivej
Celusti na zdkladny materidl zvarku, €¢im
sa zlepSi odvod tepla a zabrani sa prepa-
lovaniu zAkladného materidlu pri zvérani.
PodloZku na pohyblivej ¢elusti a spojenim
pohyblivej Celuste spojovacimi k&blami s
doskou sa usmerni prechod priadu pohybli-
vou Celustou, ¢im sa zabréni nastavovaniu
¢innej ¢asti pevnych Celusti pri pripadnych
nerovnostiach na zvarku a zirovein sa za-
bréani pripadnému poskodeniu valca pri pre-
chode pridu valcom pri zvarani a natave-
niu ¢innych fasti valca. RieSenim prenosu
pradu od zvéracieho poloautomatu cez stie-
rate prudu sa zabrdni prehybaniu privod-
ného kébla pri polohovani zvarku pri zvé-
rani a tym aj jeho prelomeniu. ’
Na pripojenych vykresoch je znédzorneny
priklad konkrétneho prevedenia chépadia
priemyselného robota, podla vynalezu, kde
na obr. 1 je ndrys chdpadla a na obr. 2 je
bokorys chépadla z obr. 1 v ¢iastofnom reze.
Chépadlo priemyselného robota sa vy-
znatuje tym, Ze doska 3 je na svojej jednej
strane opatrend pevnymi felustami 1, vede-
nim 13 pohyblivej €eluste 2 a valcom 4 na
piestnici, ktorého je na Cape 12 upevnené
pohyblivd &elust 2, upravend vo vedeni 13,
¢im sa zabrédni jej otdCaniu okolo osi valca
4. Pohyblivd Celust 2 ma na svojej jednej
strane podloZku 11 z medi, alebho jej zliatiny
a na druhej strane spojovacie kédble 14, kto-
ré si druhymi koncami upnuté na doske 3.
Doska 3 je na svojej druhej strane opatre-
nd medzikusom 5, upnutym na prirube zéa-
péstia priemyselného robota 16 a stierafmi
pridu 6, na druhej strane ktorych je pri-
vodny kébel 10. Na stieradi prudu je pru-
Zina 8 upravend v puzdre 7 opatrenom ob-
jimkou 9 na telese zédpéstia priemyselného
robota 13, priom pruZiny 8 dotlaaju stie-
rade pridu 6, opatrené na svojej druhej
strane privodnym kéblom 10, k doske 3.

PREDMET VYNALFZU

1. Chépadlo priemyselného robota vyzna-
dujiice sa tym, Ze pozostdva z dosky (3),
ktord je na svojej jednej strane opatrend
pevnymi Celustami (1) a aspoil jednym ve-
denim (13) pohyblivej &eluste (2) uprave-
nej kyvne pomocou &apu (12) na piestnici
valca (4), pri€om na druhd stranu dosky
(3), ktord je opatrend medzikusom (5),
upnutym na prirube zapéstia priemyselného
robota (16}, dosadaji odpruZené stierace
pradu (6). ’
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2. Chépadlo priemyselného robota podla
bodu 1, vyznaCujice sa tym, Ze na jednej
strane pohyblivej &eluste (2} je upravend
podloZka (11) a na druhej strane pohyblivej
feluste (2) st opatrené spojovacie kéably
(14}, svojimi druhymi koncami upevnené
na doske (3).

3. Chépadlo priemyselného robota podla
bodov 1 a 2 vyznaCujice sa tym, Ze podloZ-
ka (11) je vytvorend zo zliatiny obsahuji-
cej med,
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