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Vyndlez sa tyka ¥eluste chdpadla meni~
puldtora so samolinnym dotlédanf{m uchopova-
nych predmetov pri menipuldecii, hlavne
v technologickom procese ststruZenia priru-
bovycg si¥iastok v skludidle sustruhu.

) %elom vyndlezu Je zjednodu¥enie ché-
pedla k uchopeniu manipuloveného predmetu
do suistruhu v automatizovenom vyrobnom pre-~ -
cese, bez zdvislosti na zmenu priemeru sui-
¥imstky v priebehu technologického procesu. . 9 --

Uvedeného tidelu sa dosiehne ZeXustou
chdpadla, ktoré pozostdva z telesa, v kto-
rom je uzavretd hydraulickd sustava, kde
médium pdsobi na piesty, z ktorych uchopo-
vac{ s vybranim pre istiaci palec je kolmo
umiestneny vzhlPadom na dotlédac{i valec,

. ktory je pred nim, priZom v telese si do-
tld¥acie piesty odpruZené pruZinami. .

Do vybrania dotld¥anéhe piesta zapadd .67
jedno rameno véhadielka oto¥ne uloZeného
na &ape v telese a druhé rameno vdhadielka
zapadd do odpru¥eného istiaceho palca.
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Vyndlez sa tyka SeTuste chépadla'manipulétora so semodinnym dotld¥anim uchopovangch
predmetov pri manipuldcii;, hlavne v technologickom procese sistruZenia prirubovych suZiastok,
ktoré sa vkladejd do &elustf skPuZidla sustruhu.

Doteraz zndme spésoby dotléd&ania sidiastok pri obrdbanf, hlavne pri sdstruZen{ ne ho-
rizontdlnych sustruhoch, nevyuZivajd dotléfenie priamo &elustami. Pokiel Je to mo¥%né, pou¥i- .
‘va se dotldZanie konfkom sustruhu. )

Tento sp8sob sa pouiiva pri obrébant hriadeTovych suidiastok. U s'i&iastok .prirubovéhe
typu sa dotlé¥anie robi odpru¥enoun doskou centrélne zo stredu chdpadla, - prifom samotnd dos-
ka md obyZajne tvar hviezdice v zévislosti na podte uchopovacfch &elustf chdpadle a v zd-
vislosti na tvare menipulovaného predmetu. ‘

Tento sp8sob dotld¥ania md nevyhody v tom, Ze je mdlo univerzdlny, pretofe rozmery
dotléddacej dosky sa nemenia a taktie¥ sa nehod{ pre dotld¥enie priestorevo Zlenitgeh pred-

metov,

Iny sp8sob dotld&ania je pomocou odprufenych segmentov, napr. kolikov, ktoré je moZné
podTa potreby volne upevnit na doske a volne premiestnovat v zdvislosti na velkosti a tvare
manipulovanych predmetov. Tento spdsob Jje Jjednoduchy a d4 sa dobre vyuZivat tym, %e je mo¥né
Jjednoducho menit dotlé¥acf priemer.

Nedd sa v3ak pouZit tam, kde v priebehu technologického procesu dochddza k znadnej
zmene uchopovacfch rozmerov, napr. pri prepinant si¥iastky z druhej strany, kde sa m83u
znaine menit rozmery nielen priemerov, sle aj rozmer vyZkovy, t. j. v smere chédpadla, pre-
toZe samotny pruZiaci zdvih dotlé¥acieho palca Jje relativne maly.

Okrem toho, samotnd doska, na ktord sa pruiné koliky upfinaji, md len ur&ité redlne
rozmery, ktoré nemusia byt v¥dy dostatodné. .

Dals? zndmy sp8sob dotlédania obrobkov Je taky, Ze celd Zast chdpadla, ktord uchopuje
manipulovany predmet, sa vysiva, napr. pomocou prneumatickych val¥ekov v smere do vretena
sistruhu.

Tento spbsob dotld¥ania je znadne zloZity, vyZaduje dal¥t privod energie a pri dotld-
¢an{ musi byt uloZend celd uchopovacia &ast chdpadla kibovo, aby menipulovand silisstka
dosadla &elnou stranou na v¥etky &eluste skluovadla.

Uvedené nevyhody odstraﬁuje sp8sob dotlddania manipulovanych predmetov podPa vyndlezu,
tykajici sa ZePuste chépadla mesnipuldtora so samo&innym dotlddanim uchopovanych predmetov,
vyznadend tym, %e pozostdva z telesa, v ktorom uzavretd hydraulicks sustave tlakom média
p8sobi na piesty, z ktorych uchopovact s vybranim pre istiaci palec je kolmo umiestneny
vzhYadom na dotld¥aci, ktory je pred nim a na lubovolnom mieste v telese s umiestnené
akumuladné piesty, odpruend pruZinemi, pfiéom do vybrania dotl4Zacieho piesta zapadd jedno
ramenc véhadielka, oto¥ne uloZendho ng, Eape v telese a druhé rameno vdhadielkg zapadd do
istiaceho palca odpruZeného pruZinou. '

Vyhody navrhovéaného sp8sobu dotléZania manipulovanych predmetov s v tom, %e dotl4Za-
nie je kumulované do ¥elust{ a jeho vhodnost nie jé obmedzend rozmermi menipulovaného pred-
metu, dalej v tom, %e nie je potrebné privédzat-pre dotld¥anie energiu a nie je zAvisld
na zmene' rozmeru a tvaru manipulovaného predmetu v priebehu technologického procesu.

feTust chdpadla manipuldtora so semoZinnym dotlddanim uchopovangch predmetov je znd-
zornend na priloZenych vykresoch, kde na obr. | Je zndzornend ¥elust, na obr., 2 Je zndzor-
nené &innost &eluste pri uchopent predmetu, na obr. 3 je zndzornend &innost &eluste pri
dotldani{ predmetu do &eYustf skluBovadla stroja a pri uvoYnent predmetu. Na obr. 4 je zns-
zornend celkovd dispozicia chépadla manipuldtora.
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felust chépadla menipuldtora so samo¥innym dotlé¥anim uchopovenych predmetov pozosté-
va z telesa 1, v ktorom uzavretd hydraulickd sistave 12 tlakom média p8sobl na piesty,
2z ktorych uchopovaci piest 2 s vybranim pre istiaci palee 4 Je kolmo umiestneny vzhladom
na dotlddac{ piest 3, ktory je pred nim a na Tubovolnom mieste v telese 1| sui umiestnené
dotlédaecie piesty 10, 11, odpruZené prufinemi 8, 9, prifom do vybrania dotldfacieho piesta
3 zapadd, jedno remeno véhadielka 6, oto¥ne uloZeného na éapé 5, v telese 1 a druhé rameno
véhadielka § zapadd do istiaceho palea 4 odpruieﬁébo prufinou 7. ’

feTust pracuje tak, %e pri uchopovenf chdpadlo 17 na ramene robota 1§ﬁéa presunie nad
uchopovany predmet s otvorenymi Zelustemi 15 na ramendch chépadla 16. Dalsfm posuvom ché-
padla v smere k manipulovanému predmetu |3 sa zatladf dotlédZaci piest 3, pridom médium
' v hydraulickej sisteve 12 zatlad{ ne piest 10.

Pri zovret{i ¥elustf 1% zmtla¥f sa uchopovacf piest 2, %o vyvold stladenie akumuladnych
plestov 10, 11. Do vybrania na uchopovacom pieste 2 zaskolf odpruZeny istiamci palec 4 po
uvornenf od véhadielks §. : :

 Prufiny 8, 9 vyvoldvaji stdly tlak v hydraulickom systémé‘ 0d sﬁlaéiternosti’pruZin
+ 8, 2 zdvisi velkost tlaku v &elustl a 0od neho potom velkost dotld¥acej sily, ktorou p8sobi
dotléd¥act piest 3 na manipulovand sd&iastku.

Po uchopen{ manipuldtor prenesie si&iastku do ¥elusti sklulovadla siroja. Pri uvolne-
ni chédpadlovych &elust{ 15 dotldZacf piest 3 dotla¥{f manipulovany predmet 13 v smere do
geTust{ skIu¥ovadla 14 stroje.

Nasleduje uchopenie manipulovaného predmetu Zelustami skluovadla 14. Potom manipulé-
tor 18 odsunie chépadlo 17, #{m sa uplne vysunie dotléd¥aci piest 3, véhadielko § vytiahne
istimei palec 4 z vybrania v uchopovacom pieste 2, ktory po odisten{ sa vysunie do vychodzej
polohy.

PREDMET VYINALEZU

fePust chdpadla manipulédtora so semo&innym dotlé¥enim uchopovanych predmetov vyznade~
nd tym, fe pozostdva z telesa (1), v ktorom uzavretd hydreaulickd sistava (12) tlekom média
p8sobf na piesty, z ktorych uchopovac{ piest (2) s vybranf{m pre istiaci palec (4) je kolmo
umiestneny vzhladom na dotlddaci piest (3), ktory je pred nim a na Tubovolnom mieste v te-
lese (1) st umiestnené akumula¥né piesty (10, 11), odprufenéd prufinami (8, 9), prifom '
do vybrenim dotléZacieho pilesta (3) zapadd jedno ramenoc vdhadielka (6), oto¥ne uloZeného
na Zape (5), v telese (1) a druhé remeno véhadielka (6) zapadd do istiaceho palca (4) od-
pruZeného pruzinou (7).

4 listy vykresov

Severografia. n. p., zévod 7, Most
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