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PruZne-poddajny navéadzaci &len z pruZ-
ného materidlu je urfeny na robotizovani
montdZ mechanickych sucasti. Pozostava z

dutého valca z pruZného materidlu, ktory
je na jednom konci opatreny lemom a na
-druhom konci dutym gulovym vrchlikom s
otvorom v osi dutého valca. M&Ze byt po-
uZity vo vSetkych oblastiach montdZe na

sposob tap-diera.
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Vyndlez rieSi pruZne-poddajny navadzaci
~ &len, ktory moZno zaradit medzi jeden z
‘ na]obecne]smh problémov robotizovanej mon-
«"td%e mechanickych sudasti, t. j. dosiahnutie
ich presnej vzajomnej polorhy, ako napriklad
vkladanie ¢apu do diery.

Doteraz zname sposoby kon3trukcie ché-
padiel sd- rlesene tak, Ze chapadls st bud
priamo--napojené na koncovy &len robota,
alebo do chépadla st zabudované snimage
citlivé na reakéné sily a momenty vznika-
jice pocas vkladania fapu do diery. Na zé&-
klade spracovanych spdtno-vdzobnych im-
pulzov od snimafov riadiaci systém ovlada
kinematicky mechanizmus robota, ¢im na-
stava korekcia vzdjomnej polohy dvoch mon-
taZnych dielcov, napriklad Gapu a puzdra.
Uvedeny spdsob korekcie vzdjomnej polohy
montdZnych dielcov vyZaduje robot zloZi-
tej kinematickej 3truktiry s vysokovykon-

...nym riadiacim systémom a tieZ doplnkové

snimafe reakénych sil a momentov. V3et-
ky tieto uvedené faktory sice zvySuji kva-

litativne vlastnosti robota, avSak mevytv4--

raji priaznivé ekonomické ukazovatele pri
jeho vyrobe. Novsie rieSenia v snahe od-
strdnit uvedené nedostatky vyuZivaji spo-
sob pasivnej korekcie vzdjomnej polohy,
-- kde iste mechanicky &len umiestneny med-
Zzi chipadlom a koncovym ¢lenom robota
priamo vyuZiva ufinky reakénych sil a mo-
mentov bez spétno-vdzobného udinku.

Na podobnom principe pracuje i pruZne-
-poddajny navédzaci &len z pruZného ma-
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teridlu -podla vynalezu, ktorého podstatou
je, Ze je vytvoreny z dutého valca, ktory je
na jednom konci opatreny.lemom na pripo-
jenie ku koncovému ¢lenu robota a na dru-
hom 'konci opatreny lemom na pripojenie

- ku koncovému &lenu robota a na druhom

konci dutym gulovym vrchlikom s otvorom
v osi dutého valca, na prichytenie chépadla
robota.

Navrhnuté rieSenie: umoZm pasivnu korek-
ciu vzajomnych chyb, nestosovost a uhlo-
vé natoCenie, montovanych si&iastok, na-
priklad Eapu a puzdra, t. j. bez sthne] véz-
by. Pre tspedné zvladnutie vsivacej opera-
cie sta¢i riadit pohyb ramena robota alebo
manipulatného zariadenia v predpokldda-
nom smere osi puzdra, resp. ¢apu.

Na pripojenom vykrese Je zndzornené pri-
kladné vyhotovenie pruZne-poddajného na-
vadzacieho &lena podla tohto vynélezu.

Duty valec 1 z pruZného materiglu. je na
jednom konci opatreny vonkaj§im lemom 3,
sliZiacim na pripevnenie ku koncovému &le-
nu robota a na druhom konci je zakon&eny

dutym gulovym vrchlikom 2, ktory mé v
osi 5 dutého valca 1 otvor 4 na prichytenie
chépadla robota.

Vynalez mdZe byt vyuZity vo vSetkych ob-
lastiach montdZnych -operécii na -spdsob
fap-diera, ako napriklad vkladanie piestu
do valca, éapu, resp. nitu do otvoru, loZiska
do doméeka alebo na 'hrladel' kottiéa na
osi a podobne.

PREDMET VYNALEZU

PruZne-poddajny navadzaci ¢len z pruz-
ného materidlu pre koncové &asti chépadiel
priemyselnych robotov a manipuldtorov vy-
znagujici sa tym; Ze je vytvoreny z dutého
valda (1), ktory je na jednom konci opa-

treny lemom (3), na pripojenie ku konco-
vému €lenu robota a na druhom komci du-
tym gulovym vrchlikom (2) s otvorom (4)
v osi (5) dutého valca (1) na prichytenie
ch&padla robota.
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