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(40) 17.02.93

(21) 2482-91.D
13) A3

(51) B25B

B25B
B25B

(71)  Cervenka Viclav,Praha, CS;
(72) Cervenka Viclav, Praha, CS;

(54) Upinaci mechanizmus

(87) Upinac{ mechanismus sestdvé ze dvou pék (6, 7) ototnd
spojenych prvnim Eepem (8). Prvni konec prvaf paky (6) je
oto&n& spojen pomoci druhého &epu (11) s jednim koncem
silového mechanismu (10), jehoZ druh§ konec je otoln&
spojen pomocf tfetiho Eepu (9) s prvnim koncem druhé paky
(7), jejtt druhy komec je oto¥n& spojen pomoci &tvrtého
Zepu (5) s drubou Zelistf (2), k niZ je upevnén kolik (3), na
ném¥ je posuvné uloZena prvnf &elist (1) oto&n& spojend po-
mocf dvou patych Eepil (4) s druhgm koncem prvaf pdky (6).
Podélné osy viech &eph (4, 5, 8, 9, 11) jsou rovnobéZné. Na
kazdé Selisti (1, 2) mZe byt otodn¥ uloZena pomoci Sestého
Cepu (12) doplitkové Zelist (13).

1
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Oblast techniky

Vynalez =& ivkd upinaciho mechanismu s paralelnim vedenim
telist{ spojenych s ovladacimi pAkami otoénymi kolem
spoledneho &epu . Paky jsou oviadany bud ruénd, nebo pomoct
jakéhoknliv znamého silového mechanismu pfipojendho k opaénym

boncdm palk.

Dosavadni stav techniky

Dosud znama provedeni upinaciho mechanismu u ruéniho naadi
nebo prédmysiovvych robotd #ed4d problém dodrieni paralelnti
polohy upinacich ploch padkovim kloubovym mechanismem, ktery
absahuje wvice kloubovych é£asti, realizovatelnych kloubovym
uloZenim. Nevyhodou tohoto provedeni je vé&tE{ podet souddstek
pot¥ebnych k zajisténi paraleini polohy upinacich &elist! a
mens{ upinaci rozsah s ochledem na rfzné tvarované upinané

soufasti.

Podstata vyrnalezy

Podstata upinaciho mechanismu podle vynalezu spodiva v tom,
iZe s jednou ovladaci pakou je otofn& spojena pevna éelist, ke
ktere je pfipevné&n kolik a s druhou ovlidaci pakou je oto#né
spojena pohybliva felist, kterd je na koliku posuvn® ulofena.

Podle vynalezu ml%e byt navic na ka%ds #eslisti otpéEnaé
uloZena dal%{ dopliikovd é&elist. Mezi &#elist{ a dopliikovou
#elist{ mA%e byt s vyhodou viofen pruny slement.

Hiayni vyhodou upinaciho mechanismu podle vynalezu je, #s
paraleiniho vedani falistd s dosahuje i pouZitd
minimalniho poftu soulasti v disledku pouZiti koliku, na ném?
jg2  jedna &elist ulofena pewnd& a druha posuvwnd. Dopliikove
felisti navic umo2fuif{ vzhledem &k nastavitelnosti své polohy

aeinne upnuti{ pfemdtd = radznsd stabiln® orientovanvmi




plochami, &{im# se roz¥ifuje funikéni rozsah mechanismu.
Ivolena poloha doplitkovych #elisti je zajigtovana prufnym

slpmentem.

Prehled gbrazid

Obr.1. schematicky znazorfuje pohled na upinaci mechanismus
ppatteny silovym mechanismem. ' :

Obr.2. znazorduije #ez pohyblivou d&elisti a doplfikovoud
#elisti vedeny podle linie A-A vyznateng na obr.l.

Obr.3 znazorfuje #ez pohyblivou #eslist{ podle linie B-R
vyznatené na Obr. 1. '

Obr.4 znazorduje t¥i z mo¥nvch vzajemnvych poloh
doplfkovych delisti.

Priklady provedeni vynalezu

Na obr.l je zndzornén n@Xkovy mechanismus tvofeny pakami

8,7, navzajem spojenymi Cepem 8. Na krat¥im konci paky 7 je
oto#ng ulo®ena #elist 2 na &epu 5, jeho? osa je rovnabéZna
s osou tepu 8. S #elisti 3 je pevn& spojen kolik 3. Né
krat&im konci paky & je otoén® ulofena éelist 1 a to pnmaci
dvou #epd 4, znazorné&nych na obr.3., jejichZ osy jsou rovnéd
rovnob®sné s osou ¢epu B. Cepy 4 jsou zafixovany v telisti
1, ktera je je posuvné uloZena na koliku 3, znazorné&ném
v #ezu rovnéZ na obr.3. Na konci kaZdeé =z &gelisti 1,2 jsaq
oto#n& na é&epech 12 upevnény doplitkovée &Eelisti 13. Mezi
dotykovymi plochami &elist{ 11,12 a dopliékovych felisti 13
jsou vioieny pruiné elementy 14, znézqrnéné v fezu na obr.
2. Mezi del®i{ konce pidk 6,7 je pomoci &epd 9, 11, vloieﬁ
silavy mechanismus 10 k ovladani pohybu pak §&,7. |

Funkce upinaciho mechanismu vychdzi z principu dvou pak
oto#nych kolem spoleéné osy. Iménou vzajemné polohy pak Q,Z;
ptadenim v protisméru kolem Zepu 8 se zarovert mént vzéjené
poloha &elisti 1,2. Otofné ulofeni #elisti 1,2 na éepech

As
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4,5, jejich#® osy jsou rovnobé&ingég s osou Cepu 8 vEak umniitu je
nastaveni ¢&elist{ 1,2, do paraleini{ pelohy pfi jakekoliv
vz 4 jemné poloze pak 4,7. Trvale paralelni poloha je zajistana
kolikem 3, kiery Jje upevndn v Zelisti 2 a na némé se £elist
1 posouvd paralelnd A&i éelisti 2. Dopliikove felisti 13 jsou
nastavitelné do r@znych polah, pap#iklad ozrnaéenvch v obr.2
pismeny A,B,C, otafenim kolem £epd 12, jak je zndzornéno na
obr.4., pritem® pruiny element 14 =zajigfuie jejich zvolenocu
polohu. Silov?'mechanismus 10 mA%e pracovat na Jakémkoliv
znamém principu, jako je hydromotor, nebo glektromotor se
grpubovym pohonem, ale mdfe byt natwazen i rufnim oviadanim.

Vyndlez neni samozie jmé omeren na znazornéne pakove
usporadani n@fkového typu, kde se paky pfekriZuiil, alse lze
jei steingd dobfe aplikovat pfi spojeni pak spoleénym &epem
umist®&nym mezi pakami, kdy sviracimu pohybu pak odpovida

i sviraci pohyb ¢elisti.

Framyslovd vyufitelnost.

Upinac{ mechanismus podle vynalezu ize pfednostné pouZit
viude tam, kde je t¥eba =zajistit rychlé, bezpeéné a pfesne
upnuti soudasti. Mi%e mit podobu  ruéniho pfipraviku pro
provadé&ni drobnych *emeslinych praci, stejné tak jako m3%e byt
spudastd zlpntitych manipulaénich mechanismd

charakteristickych pro automatizované vyroby a montaZe.
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PATENTOVE NAROKY

Upinaci mechanismus s paralelnim vedenim dEelisti kiere
jsou sSpo jeny = ovliadacimi pakami otoénymi kolem
spoleéneho depu vyznaétanyvy t Iim, %2 s jednou -
padkou /7/ je oto&n& spojena pevnd &elist /2/, ke ktere je
pfipevnén kolik /3/ a s drubou pakou /&7 je otodni *
spojena pohybliva ¢elist /1/, ktera Jje na koliku /37

posuvng ulocdena.

E
|
£
I
E

Upinaci{ mechanismus podle naroku 1 vyznadeny
t im., s na ka¥dée Eelisti 71,2/ je otoéné ulciena
doplikova &elist 713/, jeji%¥ osa otaEeni je rovnobéina
s jeji upinaci plochou. -

’

Upinaci mechanismus podle naroku 2, vy znadeny

tim, *o mezi otodnou &elisti /1,2 a doplitkovouy

“elisti /13/ je vliocien pruiny element /14/.
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