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SPOSOB MANIPULACJI PRZEDMIOTAMI

Przedmiotem wynalezku jest sposdéb manipulowanie przedmiotami przy pomocy urzadzer
manipulacyjnych stosowany w automatyzac]i procesdéw produkcji i montazu. Znany jest sposdb
manipulowania przedmiotami za pomocg manipulatordéw lub robotéw przemysXowych polegejgcy
na przemieszczaniu przedmiotdéw miedzy dowma sterymi miejscami przestrzeni, z ktérych je-
dno jest na przyktad miejscem pobrenia przedmiotu przez to urzadzenie, a drugie zas miej-
scem zdania tego przedmiotu.

Przemieszczanie przedmiotéw odbywa sie po dowolanym torze lub po torze, ktdrego od-
cinki sg wycinkemi linii regularnych prostych lub tukdéw 1 wyrdznia sig w nim podstawowe
fazy manipulacji: pobranie, przemieszczenie, zdanie przedmiotu, a nastepnie powrdt na
pozycje wyjsciowg - ruch jatowy. )

Mozna zwiekszyé ilosé przemieszczanych przedmiotdéw znanym sposobem za pomocg urzg-
dzenia posiadajgcego dwa chwytaki. Sposdéb polega ne jednoczesnym pobraniu przez dwa chwy-
taki przedmiotéw, jednego na przykrad do obrdébki i drugiego po obrébce. Nastepnie przedmio-
ty te sg przemieszczane rdéwnolegle - jeden z pozycji wydania na pozycje obrdbki, drugi z
pozycji obrébki do miejsca zdanie, po czym nastepuje jednoczesne otwarcie obu chwytakdw,
a tym samym pozostawienie przedmistéw w nowych punktach przestrzeni.

Sposobem tym przemieszczane sg dwe przedmioty migdzy trzema statymi punkteami prze-
strzeni. Osiggnigto wzrost wydajnosci ele. tylko samego manipulatora lub robota, czyli
praektycznie dwe urzadzenia manipulacyjne zastgpiono jednym. W rozwigzaniu tym podobnie jak
i opisanych poprzednio, czas ruchéw jarowych osigga 40-50% czasu cyklu pracy urzgdzenia
manipulacyjnego, co jest przyczyng niskiej wydejnosci tych urzgdzed i w przypadkech szy-
bkich obrabiarek, ne przyk*ad pras automatdw tokarskich moze nadal powodowaé pewne prze-
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stoje urzgdzerd obstugimanych przez te manipulatory lub roboty.

Celem wynalazku jest wyeliminowanie wady znanych sposobdéw to Jest niskiej wyda]-
nosci. Sposéb manipulacji przedmiotemi przy pomocy urzadzen uyposazohych w wiecej niz Je-
den chwytak i przemieszczajgcych te przedmioty migdzy statymi punktami przestrzeni po do-~’
wolnym torze i'dowolnym ruchem polega na tym, 2e przemieszczanie przedmiotu z miejsca po-.
brania do miejsca zdanie przez chwytaki ramienia Iﬁg—ghwytaki ramion nastepuje jednocze-
énie i w tym samym czasie co powrdt na pozycje wyisclowg innego chwytaka ramienia lub
chwytakdw ramion.

Sposobem wedYug wynalazku uzyskano pokrycie w czasie ruchdw roboczych i jatowych.
Powoduje to oprdcz znecznego skrécente cyxlu pracy urzgdzenia menipulaecyjnego réaniez nie
tylko rzeczywisty wzrost jego wydajnosci ale rdéwniez w wiekszoscl przypadkéw wzrost wydaj-
no$ci urzadzed wspéipracujgcych. Sposdb wedtug wynalazku przedstawiono blizej w przyk¥adach
realizacji na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstewia urzgdzenie manipulecyjne pracujgce mie-
dzy statymi punktami przestrzeni, fig. 2 - urzgdzenie manipulacyjne pracujgce przy zdwojo-
nym miejscu pobrania z tym, ze w wariencie urzadzenia mozliwe jest przedtuienie ramion
i wyposazenie ich odpowiednio w drugg pare chwytakdw co zaznaczono Ei9§§ przerywang, a fig.
3 - urzadzenie manipulacyjne pracujgqce przy zdwojonym miejscu zdania,

W sposobie manipulaecji przedmiotami za pomocq urzgdzenia manipulacyjnego, ktdrego
ramig 5 lub ramiona 6 i 7 wykonujg ruch katowy, wyréznia sig nastgpujgce fazy:
pobranie przedmiotu czyli wykonanie czynnosSci "chwyé™ chwytakiem 3 z miejsca pobremnia 1,
obrét ramienia 5§ lub ramion 6 1 7,
zdanle przedmiotu czyli wykonanie czynno$ci "pusé" chwytakiem 3 w miejscu zdania 2 z jedno-
czesnym pobraniem czyli wykonaniem czynnosci "chwyé" przedmiotu chwytakiem 4 w miejscu po-

brenie 1,
nastepnie obrét ramienis S lub ramion 6 1 7 i powtdrzenie czynnos$ci pobrania i zdania prze-

dmiotu,

Podobnie przedstawia sig sposdéb manipulacji przedmiotemi za pomocg urzgdzenia mani-
pulecyjnego przedstamionego na fig.3, ktérego ramige 5 wykonuje ruch posuwisto-zwrotny.
Zaznaczyé naley, %e w sposobie manipulcwania przedmiotemi wedtug wynalazku zdwojenie miej-
sca pobrania 1 lub miejsca zdania 2 nie zaley od charakteru ruchu ramienia 5 lubd ramion
6 1 7 urzgdzenie menipulacyjnego ale od warunkéw pracy urzgdzenia.

Sposéb manipulacji wediug wynalazku przy zdwojonym miejscu pobrania lub zdania umo -
21iwia wspSiprace urzgdzer o réinej wydajnosSci. Przykladowo mozna przemieszczaé przedmio-
ty z dwdch automatdéw do jednego a8le majgcego dwukrotnie wyzszq wydajnosé i wyposazonego
w magazyn buforowy. Innym przyktadem wykorzystania sposobu wediug wynalazku jest mozliwo-
$§é zaradowania gniazda dowolnego automatu montazowego dwoms rézaymi cze$ciami wspékpracujg-
cyml osiowo.

Natomiast przy zastosowaniu urzgdzenia menipulacyjnego posiadajagcego rdzng dtrugosé
ramion, sposobem wedtug wyaalazku moZna podawaé przedmioty, ktdre umieszcza sig w rézaych

miejscach gniazda montaZowego.

Zastrzez2enlie patentowe

Sposdéb manipulacji przedmiotami przy pomocy urzgqdzed manipulacyjaych wyposazonych
w wiece]J niz jeden chwytak i przemieszczajacych te przedmioty miedzy stalymi punkteami prgze-
strzeni po dowolnym torze i dowolnym ruchem, z na mienny tym, te przemieszcza-
nie przedmiotu z miejsca pobrania /1/ do miejsca zdania /2/ przez chwytaki ramienia /5/
lud chwytaki ramion /6 1 7 / nastepuje jednoczesnie 1 w tym samym czasie co powrdét na poy
zycje wyjsSciowg innego chwytaka ramienia /5/ lub chwytakdéw ramion /6 1 7/.
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