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(54) Kloubovy drzék svafovaci hubice pro primyslového robota

(57) Kloubovy dridk svafovaci hubice pro
primyslového robota je upevnén na zép&sti, 4
na kterém je pevn& uchycena piiruba se seg-
mentem. Ten je k prirub& uchycen Zrouby

s prufinami. Na segmentu je oto&n& uchyceno
rameno oto&ného drZédku s pevné& uchycenym
druhym otodnym drZfdkem s izola¥ni vloZkou
gva¥ovac{ hubice. Pffruba je opat¥ena mi-
krospinadem.
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Vyndlez se tyk4 drZdku sva¥ovaci hubice pro prumyslového robota.

U dosavadnich feZeni pouZivanych v robotizovaném svafovdni dochdzi p¥i uchyceni pevného
drZdku sva¥ovaci hubice (jedna poloha) na z&pé&sti robota k omezeni univerzdlniho pouZiti
dr¥dku pro vice svarkl, protoZfe p¥i sva¥ovdni je nutné dodrZfet sklon hubice v p¥{&né a podél-
né ose. Tyto podminky pro sva¥ovadni neni moZné na vSech svarcich dodriet vzhledem k vy3e uve-
denému ddvodu (jedna poloha), ale rovn&%# i proto, Ze né&které primyslové roboty maji{ pouze
pét stupiil volnosti. TLm dochdzf v podminkdch nasazeni jednoho robotizovaného pracoviitd zej-
ména v malosériové vyrob& k omezeni pruZného a operativniho vyuZiti.

Uvedené nedostatky odstrahuje ¥Yefeni uchyceni svafovaci hubice, které vyuZiv4 dvou otod&-
nych ndbojd snadno pfestavitelnych, ale zérovel pevnd aretovanych ve zvolené nebo opakované
poloze s odeltenim p¥isluiné &fselné hodnoty. V p¥ipadé kolize robota &i hubice je z&roven
s jejim uchycenim ¥edena i ot&zka moZného vykyvu s okamZitym vypnutim (zastavenim) systému.
To zajiZtuje mikrospinad uchyceny v pfirub& drZédku. ReSeni podle vyndlezu neomezuje nijak
pracovni rozsah pruimyslového robota, naopak zvy3uje moZnosti jeho vyuZiti. V podminkdch malo-
sériové vyroby je pak velmi efektivnf, pot¥ebné operativni zména parametrd, programu, pfesta-~
veni sva¥ovaci hubice, p¥fpravku, a tim lze dosdhnout i univerzdlniho pouZiti jediného drZdku
sva¥ovaci hubice pro vice rozdilnych svarku.

Princip feSenf je schematicky zn&zorn&n na p¥iloZeném vykrese, kde obr. 1 pYedstavuje
boéni a obr. 2 &elnfi pohled na kloubovy drZék.

Na zépé&st{ 4 prumyslového robota je pevné& uchycena p¥iruba 3. K pfirub& 3 s mikrospina-
tem 10 je pomoc{ Zroubll 9 s pruZinami pfichycen segment 8, k nému¥ je otoéné& uchyceno rameno
5 oto&ného drZdku 7, na ktery je namontovdn druhy otolny drZdk 6, v némZ je vsazena izola&éni
vloZka 2 s namontovanou svafovaci hubici 1.

ReZeni podle vyndlezu lze vyu¥ft u primyslovych robotd pro svéfeni.

PREDMET VYNALEZU

1. Kloubovy drZdk svafovaci hubice pro primyslového robota upevn&ny na jeho zap#&stf
vyznadujlci se tim, Ze na tomto z4pé&sti (4) je pevn& uchycena p¥fruba (3), ke které je p¥i-
chycen segment (8), na n&mZ je otodn& uchyceno rameno (5) oto¥ného drZdku (7) s pevn& uchy-
cenym druhym oto&nym drZdkem (6) s izolal&ni vloZkou (2) sva¥ovacf hubice (1).

2. Kloubovy drZdk sva¥ovaci hubice pro primyslového robota podle bodu 1 vyznadujici se
tim, Ze p¥fruba (3) je opat¥ena mikrospfnalem (10),.p¥ilemZ segment (8) je k p¥{rub& (3) pFfi-

pevnén pomoci Sroubd (9) s pruZinami.

1 vykres
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