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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie chwytajace do przedmiotéw ptaskich zwtaszcza tac pie-
karniczych majace zastosowanie w przemysle spozywczym, zwiaszcza w piekarnictwie, gastronomii,
systemach magazynowych.

Z polskiego opisu ochronnego wzoru uzytkowego RWU.066992 znana jest wktadka chwytaka,
zwlaszcza chwytaka robota mobilnego, przeznaczona do podbierania i przenoszenia ptaskich przed-
miotéw. Wktadka sktada sie z trzpienia potaczonego za pomoca elastycznego tacznika z ptytka, majaca
na powierzchni, przeciwnej do powierzchni, ktéra taczy sie elastycznym tacznikiem, zamocowany ele-
ment chwytajacy do chwytania ptaskich przedmiotéw. Element chwytajacy moze mie¢ posta¢ dwustron-
nej tasmy klejacej, jedna strona przymocowanej do ptytki lub moze mie¢ postac przyssawki zamocowa-
nej do ptytki.

Z polskiego opisu patentowego Pat.229300 znany jest chwytak widtowy do przemieszczania palet
posiadajacy widly potaczone poprzeczka wspétpracujace z paletami, w ktérej to w poprzeczce umiesz-
czone sa obrotowo w osiach obrotu osadzonych we wspornikach przymocowanych do poprzeczki, dzwi-
gnie, ktérych gérne konce potaczone sa sitownikiem. Na dolnych koncach dzwigni, znajdujacych sie po
przeciwnej stronie osi obrotu niz gérne kohce, umieszczone sa elementy dociskowe. Korzystnie ele-
menty dociskowe stanowia rolki umieszczone obrotowo w dolnych koncach dZzwigni osadzonych we
wspornikach, a dzwignie stanowia dwa ksztattowe ptaskowniki potaczone trzema trzpieniami, przy czym
trzpien srodkowy stanowi 0$ obrotu dzwigni osadzona we wspornikach.

Znane sa chwytaki w postaci szczypiec do przenoszenia pojedynczych tac, czy blach, jak réwniez
imaki, chwytaki kleszczowe, ktérych szczeki blokuje sie o krawedzie przedmiotéw ptaskich, takich jak
np. ptyty betonowe.

Znane sa piekarnie, w ktérych kesy surowego ciasta ukfada sie na tacach piekarniczych, ktére
nastepnie umieszczane sa w piecu, a gotowe wypieki na tych samych tacach przenoszone sa na regaty
lub wézki piekarnicze. To przenoszenie zazwyczaj odbywa sie recznie i kazda tace przenosi sie osobno
lub recznie umieszcza sie na wézkach piekarniczych do przewozenia pomiedzy poszczegdlnymi stano-
wiskami linii produkcyjnej. Istnieja roboty wyposazone w obrotowe ramie, ktérego gtowice mozna wypo-
sazy¢ w odpowiednie chwytaki, tak aby mogty przenosié tace z jednego stanowiska roboczego na dru-
gie, w tym na regaty piekarnicze, skad po roztadowaniu przestygnietego pieczywa, opréznione tace
przenoszone bytyby na stanowiska przygotowywania wsadu do pieca. Celem wynalazku jest opraco-
wanie takiego urzadzenia chwytajacego do zamocowania na ramieniu robota.

Urzadzenie chwytajace do przedmiotéw ptaskich zwtaszcza tac piekarniczych do zamocowania
na ramieniu robota przemystowego zawierajace chwytaki szczekowe charakteryzuje sie wedtug wyna-
lazku tym, Ze po obu stronach gniazda mocujacego ramie robota roztacznie zamocowane sa ramiona
podporowo-chwytajace. Do ramion podporowo-chwytajacych obustronnie zamocowane sa chwytaki
szczekowe, pomiedzy ktérymi zamocowane sa podpory antywibracyjne. Chwytaki szczekowe przyta-
czone sa do odpowiadajacych im czujnikéw indukcyjnych zamocowanych na ramionach podporowo-
-chwytajacych. Czujniki indukcyjne przytaczone sg do ukfadu sterowania.

Korzystnie gniazdo mocujace ramie robota zamocowane jest w sztywnej konstrukcji ramowe;j.

Korzystnie, w przypadku gdy urzadzenie posiada wiecej niz po jednym ramieniu podporowo-
-chwytajacym z kazdej strony gniazda mocujacego ramie robota, ramiona te sa na kornicach potaczone
sztywno ze soba elementami dystansowymi.

Korzystnie chwytaki szczekowe zamocowane sa po zewnetrznej stronie elementéw dystanso-
wych.

Urzadzenie wedtug wynalazku umozliwia pobranie, utrzymanie oraz odtozenie tac zaréwno pu-
stych, jak i obciazonych kesami ciasta lub wypieczonym pieczywem bez ryzyka zsuniecia sie produktow
z obcigzonej nimi tacy. Urzadzenie umozliwia pobieranie, przenoszenie i odktadanie tac zaréwno po-
miedzy wozkami piekarniczymi, jak i innymi elementami linii produkcyjnej dajacymi sposobnos$¢ ich od-
tozenia.

Wynalazek jest blizej objasniony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1 przedsta-
wia urzadzenie z podwdjnymi ramionami w widoku perspektywicznym z przodu, fig. 2 przedstawia urza-
dzenie w widoku rozstrzelonym, a fig. 3 przedstawia urzadzenie zamocowane do ramienia robota i za-
opatrzone w tace w widoku perspektywicznym z géry. Na rysunku, dla jego przejrzystosci, pominieto
przewody przytaczeniowe czujnikéw i chwytakow.
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Gniazdo 1 mocujace ramie robota zamocowane jest w sztywnej konstrukcji ramowej 2. Po obu
stronach gniazda 1 mocujacego ramie robota roztacznie zamocowane sa ramiona podporowo-chwyta-
jace 3. Na ramionach podporowo-chwytajacych 3 obustronnie zamocowane sg chwytaki szczekowe 4
o zasilaniu pneumatycznym lub elektrycznym. Pomiedzy chwytakami szczekowymi 4 zamocowane sa
podpory antywibracyjne 5 wykonane w postaci metalowych prowadnic zamocowanych na obejmach.
Chwytaki szczekowe 4 przytaczone sg do odpowiadajacych im czujnikéw indukcyjnych 6 zamocowa-
nych na ramionach podporowo-chwytajacych 3. Korice ramion podporowo-chwytajacych 3 potaczone
sg ze soba ptytkami dystansowymi 7. Chwytaki szczekowe 4 zamocowane sa po zewnetrznej stronie
ptytek dystansowych 7.

Chwytaki szczekowe 4 wspomagane pracg czujnikéw indukcyjnych 6, ktére podtaczone sa do
uktadu sterowania, a takze prowadnice 5 utatwiaja pozycjonowanie tac 8 w trakcie chwytania, podno-
szenia i opuszczania, a takze ustabilizowanie tac w trakcie przenoszenia. Dzieki mozliwosci zainstalo-
wania urzadzenia na robocie majacym co najmniej dwa stopnie swobody i synchronizacji ruchu robota
oraz otwarcia/zamkniecia szczek chwytakow 4 pneumatycznych lub elektrycznych i dostosowaniu od-
legtosci pomiedzy ramionami podporowo-chwytajacymi 3 do rozstawu prowadnic do potek w wozku/re-
gale piekarniczym, mozliwe jest jednoczesne zatadownie/roztadowanie czterech tac piekarniczych.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie chwytajace do przedmiotéw ptaskich zwtaszcza tac piekarniczych do zamocowa-
nia na ramieniu robota przemystowego zawierajace chwytaki szczekowe znamienne tym, ze
po obu stronach gniazda (1) mocujacego ramie robota roztacznie zamocowane sa ramiona
podporowo-chwytajace (3), a do ramion podporowo-chwytajacych (3) obustronnie zamoco-
wane sa chwytaki szczekowe (4), pomiedzy ktérymi zamocowane sa podpory antywibracyjne
(5), przy czym chwytaki szczekowe (4) przytaczone sg do odpowiadajgcych im czujnikow
indukcyjnych (6), ktére zamocowane sg na ramionach podporowo-chwytajacych (3) i przyta-
czone do ukfadu sterowania.

2. Urzadzenie wedtug zastrz. 1 znamienne tym, ze gniazdo (1) mocujace ramie robota zamo-
cowane jest w sztywnej konstrukcji ramowej (2).

3. Urzadzenie wedtug zastrz. 1 albo 2 znamienne tym, ze w przypadku gdy posiada wiece;j
niz po jednym ramieniu podporowo-chwytajacym (3) z kazdej strony gniazda (1) mocuja-
cego ramie robota, ramiona te sa na koncach sztywno ze soba potaczone elementami
dystansowymi (7).

4. Urzadzenie wedtug zastrz. 3 znamienne tym, ze chwytaki szczekowe (4) zamocowane sa po
zewnetrznej stronie elementéw dystansowych (7).
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Rysunki

Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 3



