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(54) Univerzalne chépadlo manipulitora

(57) Predmetom technického riefenia je

chdpadlo manipuldtora, ktoré je vhodné na ~
manipuldciu so stdiastkami hriadelového i pri-

rubového tvaru. Jeho podstata spodiva v tom, ¥e

na telese chédpadla su vytvorené T~dréZky, -
ktorych hlavové plochy sé od osi vdlcovej

13

dutiny zhodne vzdialené a ktorych roviny
prechddzajice ich pozdlfnymi osami a kolmé
na ich hlavové plochy, zvierajd uhol 90°.
Celuste, uloZené v horizont&lhe orientova- C
nej T-drdZke pre upinanie hriadelovych 3
su¢iastok resp. uloZené vo vertikilne
orientovanej T-drd¥ke pre upinanie priru-
bovych si¢iastok, sd ovlddané dvojicou
protibeZngych piestov ulofenych vo valcovej
dutine, ktorych piestné tyle sg spriahnuté
sistavou dvojice 11%t a kladky. Chépadlo je
vyuZitelné v odbore obré&bacich strojov,
automatickych vyrobnych liniek, v robotike
apod.
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Predmet vyndlezu sa tyka univerzélneho chipadla manipulétora zabezpedujideho bezpelni
manipuldciu s obrobkami hriadelového i prirubového tvaru napr. v automatizovanych vyrobnych
link&ch.

Dosial je zndmych niekolko konEtrukeif ch4padiel manipuldtorov s mechanickym, hydraulic-
kym resp. pneumatickym a elektrickym ovladanim upinacich Selustf. Zndme sd riedenia, ktoré
vyZadujd pri prechode z hriadelového na prirubovy obrobok a naopak vymenu celého chépadla
s delustami. Zn4mé sd aj kon¥trukné rieSenia prestavovanie chépadiel na iny typ obrobku
tak, %e na jednom z&pist{ si dve rdzne chdpadla pre dva rdzne typy obrobkov. Nevyhodou
tychto rieSeni{ je v prvom pripade potreba dvoch rdéznych chépadiel ako aj zapojenie na
energetické médium a v druhom pripade vysok4 hmotnost koncového &lena a potreba dalgieho
z4pistia. 2z hladiska ovléadania Zelust{i je zndmych niekolko rie¥eni.

7znima je kon¥trucia, v ktorej sd Seluste chépadla ovl4dané centrdlnou vodiacou skrutkou,
na ktorej je uloZeni matica vybavend priednymi ramenami zasahujicimi do 3ikmych dréZok
Yelustf. Oti&anfm skrutky sa linedrne pohybuje matica s ramenami, ktoré rozovierajd alebo
zvierajd deluste. Nevyhodou tohoto rieSenia je nizka Y&innost upfnacich sil vplyvom vysokych
mechanickych strit vznikajdcich trenim ramien v Selustiach a strdt v prevode medzi vodiacou

skrutkou a maticou.

Paldia kon¥trukcia chépadla manipulétora pozostdva z hnacieho agregadtu, na ktory je
pripojeny centrdlny kuZelovy pastorok zaberajici do tanierového kolesa opatreného pevnou
pékou, ktord je svojim koncom oto&ne uchytend k Selusti. Celust je vybavend volne vykyvnym
ramenom pripojenym oto&ne k telesu chdpadla. Pootd&anim pastorka sa oté&a tanierové koleso, ktorého

pohyb sa prendfa na paku, ktord rozoviera, resp. zviera &eluste chépadla.

Balej st znéme kon¥trukcie chépadiel, u ktorych si &eluste ovlddané hydraulickymi,
resp. pneumatickymi valcami. Piestne tySe valcov st svojimi koncami uchytené na prevodovy
mechanizmus, tvoreny ozubenymi prevodmi, ktoré ovlddajui ohyb &elusti. Nevghodou tychto
kon¥trukcii je pomerne vysokd kon¥trukéné zlo¥itost. Zaradenim viacerych prevodovych stupiiov
na ovlédanie Zelustf a ich kombindciou s pheumatickymi, resp. hydraulickymi silovymi prvkami
vznikajd pomerne vysoké mechanické straty, ktoré zni¥ujd citlivost reakcie pohybu gelusti
na pohyb piesta vo valci. V ddsledku toho sa zni¥uje spolahlivost funkcie celého manipuladé-

ného zariadenia.

Nevyhody sudasného stavu zmierfuje univerzdlne chdpadlo manipuldtora, ktorého podstata
spo&fva v tom, Z%e na telese chdpadla st vytvorené T-drd%ky, ktorych hlavové plochy sd od
osi valcovej dutiny zhodne vzdialené a ktorgch roviny prechddzajuce ich pozdlZnymi osami
a kolme na ich hlavové plochy zvierajd uhol 90°:

vyhody rie¥enia podla vynélezu spolivaji predovietkym v univerzdlnosti pouZitia chépadla
na manipulédciu so sti&iastkami hriadelového, resp. prirubového tvaru a v univerzdlnosti
v tom zmysle, %e na poddvanie obrobkov vo vertikdlnom i horizontdlnom smere sliZi rovnako
dobre po prezoradeni elusti do jednej alebo druhej T-drdzky, prifom je pri kon¥trukcii
manipulédtora moZné vynechat variant vymeny chépadla.

Prepojenie piestnych tydf prostrednictvom undfafov a dvojramennej péky spdsobuje a
zabezpeduje rovnomerny pohyb piestov a odstrafuje ich vz4jomné oneskorovanie pohybov vplyvom
trenia. Zhodnym pohybom piestov sa zabezped{ rovnak& upinacia sila oboch %elusti. Zariadenie
je vybavené hydraulickym zdmkom, ktory v pripade poruchy v hydraulickom obvode zabezpedi
dostatodné upnutie suliastky a tym zni¥i mo¥nost vzniku drazu na minimum.

Prikladné prevedenie univerzélneho chépadla manipuldtora podla vyndlezu je zobrazené
na priloZenych vykresoch, kde na obr. 1 je zndzornené dispozilné riefenie chdpadla v ndrysovej
rovine s &elustami pre prirubové sdiliastky, na obr. 2 je znézornené chdpadlo v pohlade
z boku s &elustami pre hriadelové suliastky a s giastodnym rezom v priestore kladky a . 1li3t
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a na obr. 3 je zndzornené chépadlo v reze s Selustami pre hriadelové siddiastky, pricom

rovina rezu prechidza osou piestov a je kolmd na horizontdlnu, pddorysnd rovinu chépadla.

Univerzdlne chépadlo manipuldtora pozostdva z telesa 10 chdpadla v ktorého valcovej
dutine 5 je uloZend dvojica protibeZnych piestov 6. Piesty 6 su opatrené piestnymi ty&ami
4, na ktorgch koncoch sid pevne, ale rozoberatelne uchytené undfale 3 spojené s listami 2.
Li%ty 2 sd vybavené ozubenim zasahujdcim do obvodu kladky 1, prilom tieto lifty 2 sid ku
obvodu kladky 1 pritladané kon$tantnou silou prostrednictvom pritla®ného mechanizmu 13.
Na telese 10 chépadla su vytvorené drdZky 11, tvaru pismena T, ktorgch hlavové plochy si
od os{ valcovej dutiny 5 zhodne vzdialené. Roviny, prechédzajice pozdlZnymi osami T-drdZok
1 a kolme na ich hlavové plochy, zvieraji uhol 90°. v T-dr4Zkach 11 uzatvorenych vedenim

—

9 st uloZené nosife 7 s elustami 8 spriahnuté s liStami 2, cez tiahlo 15 nosifa 7 a unéfal
3. Pokial sy nosife 7 s Zelustami 8 uloZené v T-drdtke 11, orientovanej vertikdlne je chédpadlo
vyuZitelné najmi pre manipuldciu s hriadelovymi st&iastkami. Celuste 8 spolu s nositmi

7 sa premiestnia do T-dréZky 11, orientovanej horizontédlne, vyskrutkovanim matfc 14 na
piestnych ty&iach 4, vysunutim un&8alov 3 s rozoberatelného neotodného spojenia z piestnych
ty®1 4. Pootofenim tiahel 15 nosiov 7 o uhol 90° zasunutim nosi%a 7 do horizonté&lne orientova-
nej T-dré¥ky 11, opdtovngm nasunutim unéd¥afov 3 na piestnu ty& 4 a utiahnutim matic 14

je dokondend uprava chdpadla manipulédtora zv1l&3t vhodnd pre manipuldciu so suliastkami

prirubového tvaru.

V prevddzke je tlakovy prostriedok privadzany do valcovej dutiny 5 striedavo do priestoru
medzi dvojicu protibefnych piestov 6 alebo do priestorov zadnej strany piestov 6. Pohyb
piestov 6 je vz4jomne zpriahnuty pomocou piestnych ty&i 4, undZalov 3, 118t 2 a kladky 1.
Celuste 8 v dbsledku pdsobenia vyrovnivajicej kladky 1 v rovnakom Zase vyvijaji zhodnd
upinaciu silu na sd&iastiku. Valec 5 je vybaveny hydraulickg¢m zémkom 12, ktory v pripade
poklesu tlaku tlakového prostriedku zabezpe&i polohu &elust{ 8 v upnutom stave a tym zabréni
pripadnémﬁ vypadnutiu sddiastky. Sp&tny pohyb &elust{ 8 sa dosiahne privddzanim tlakového
prostriedku do valcovej dutiny 5 pod piesty 6 a suasne sa tlakovy prostriedok odvédza
z valcovej dutiny 5 z priestoru medzi piestami 6. Chépadlo mdZe byt vybavené rdznymi tvarove
upravenymi Selustami B8 podla tvaru manipulovanych suiastok.

Univerzdlne chdpadlo manipuldtora je vyu?itelné v automatickych vyrobnych linkdch

v manipuladnych zariadeniach, v robotike apod.

PREDMET VYNALEZU

Univerzdlne chdpadlo manipuldtora pozostdvajlice z telesa, v ktorom je vytvorend valcovd
dutina s pArom protibeZne ulo¥enych piestov opatrengych piestngmi ty&ami pripojenymi k zaria-
deniu na mechanické spriahnutie pohybu oboch protibeZnych piestov vyznalujice sa tym, Ze
na telese (10) chdpadla st vytvorené T-drd¥ky (11), ktorych hlavové plochy si od osi valcovej
dutiny (5) zhodne vzdialené, a ktorych roviny prechddzajlice ich pozdlZnymi osami a kolme
na ich hlavové plochy, zvierajd uhol 90°, prifom ka#d4 z piestnych ty&{ (4) je pevne spojend
s jednou spriahovacou li¥tou (2), ktorych druhé konce si posuvne uloZené medzi dvoma pritla&-

nymi mechanizmami (13) a jednou spolo&nou kladkou (1).
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