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(54) Zariadenie pre vymenu pracovnych jednotiek

(57) Riedenie sa tyka zariadenia pre vy-
menu pracovnych jednotiek, najmd chapa-
diel priemyselnych robotov. Zariadenie je
vytvorené zo spojovacej hlavy upevnenej

na ramene robota, v ktorej je upinaci
piest s valcovym spojovacim vystupkom a
upinacou doskou pre upnutie adaptéra s pra-
covnou jednotkou. Konektory na prenos pra-
covnych médii a signilov potrebnych k &in-
nosti jednotiek si umiestnené v spojovacom
vystupku a v upinacej doske, resp. v adap-
téri.
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Vynédlez sa t¢ka zariadenia pre vynenu pracovnych jednotiek, najmd chédpadiel priemysel-

nych robotov.

U zariadeni pre vymenu pracovnych jednotiek robota, ktoré sa skladaji zo spojovace]
hlavy pripevnenej na koncovy &¢len robota a adaptéra, rna ktory je pripevnend pracovnid jednot-
ka, dochddza pri vymene - spojovani alebo oddelovan{ k urditému silovému pdsobeniu, pretoze
pri spojovani kladd odpor jednak vlastné spojovacie prvky, ktoré zabezpedujd mechanické
spojenie adaptéra so spojovacou hlavou, dalej aj prvky - konektory, potrebné pre prepojenie
pracovnych médif (pneumatickej, hydraulickej alebo elektrickej energie) a signdlov (z kontrol-
nych, signaliza&nych a senzorickych prvkov) nevyhnutnych k &innosti jednotiek.

Nevyhodou znémych zariadeni pre vymenu jednotiek je, fe pri kaidom spojeni resp. roz-
pojeni adaptéra a spojovacej hlavy je zatafovany a namdhany zésobnik jednotiek a robot.
K uskutoneniu spojovacieho pohybu je potrebny pohyb celého ramena robota s vysokou pdéia-
davkou na presnost. Pri nesprdvnej polohe zésobnikov (napr. pri ich zoradovani) mbte ddjst
k zaklineniu spojovacich prvkov alebo po&kodeniu konektorov. BalZou nevyhodou je, %Ze k vywe-
ne jednotky zo z&scbnika je potrebné kombin&cia dvoch pohybov napr. vodorovny spojovaci
pohyb pri ktorom spojovacia hlava dosadne na adaptér a po nédslednom spevneni{ je potrebny
zvisly pohyb ramena pre vysunutie jednotky zo zAsobnika. To v3ak zvy$uje ndroky na riadenie
a programovanie robota, zoradovanie zésobnikov a zvy3uji sa aj vedlaj¥ie &asy, potrebné na

v menu jednotky.

Tieto nevyhody su zmiernené gzariadenim na vymenu pracovnych jednotiek robota podla vyné-
* lezu, ktorého podstata spo&iva v tom, Ze Vv telese spojovacej hlavy vloZeny upinac{i piest
md v podstate vélcovy spojovaci vystupok pre zodpovedajlice zahlbenie strediacej vio%ky adap-
téra a ktory je pevne spojeny s upinacou doskou, pricom spojovacia hlava je dalej opatrend
pozdlZnymi upinacimi tvarovymi vystupkami pre zodpovedajice pozdline dréZky adaptéra.

prinosom vyndlezu je, Ze rameno robota pri autcmatickej vymene jednotky zo zésobniké
aie je zatafované, pretoe vykonava len volny nastdvacl pohyb spojovace) hlavy na adaptér.
spevilovaci pohyb vykondva upinaci piest s upinacou doskou, prifom sa valcov§y spojovaci vystu-
pok upinacieho valca zasunie do zahlbenia strediacej vlo¥ky adaptéra. Silové pﬁsobenie pri
spojovani sa nepren&$a ani na z4sobnik a ani na robot, protoZe reakcie s zachytené v tva-
rovych vystupkoch spojovacej hlavy resp. V dréskach adaptéra. DalSou vyhodou je kon&taintnd
hodnota upinacei sily, vysokd presnost stredenia jednotky, dobré tvarové uzavretie adaptéra
s jednotkou & to, 2e pri vymene je potrebny len jeden pohyb ramena robota. Prepvjenie pracov-
nych médif pri vymene je velmi spolahlivé, pretoie si pri spojeni vytvorené vidy rovnaké
podmienky. ZvySenie podtu konektorov resp. prepojok z robota na jednotku sa d4 docielit malymi
kon&trukénymi tpravami upinacej dosky resp. adaptéra.

*®
Riekenie je mo¥né dalej vyuZit napr. pri automatizécii upinacieho néradia {automatické
spojenie zdroja sily a prepojenie signdlov na technologicku paletu k ovlddaniu upinacich

prvkov) .

Na prilofengch vykresoch je priklad vyhotovenia zariadenia pre vymenu pracovnych jedno-
tiek podla vyndlezu a to na obr. 1 je pozdliny rez zariadenia v rozpojenom stave, na obr., 2 je
pohla:d smerom "S" z obr. 1 bez krytu v ¥iasto&nom reze, na obr. 3 je &iasto&ny pohlad smerom
wp" z obr. 1, na obr. 4 je 2ndzornend zékladnd poloha spojovacej hlavy vodi adaptéru pri
vymene s naznaenim smeru pohybov pri vymene, resp. pri spojeni a rozpojeni.

zariadenie pre vymenu pracovngch jednotiek zndzornené na prilo¥enych obrézkoch, pozosté-
va zo spojovacej hlavy 10, ktor4 je pevne spojend pomocou priruby lég s ramenom robota 110,
Jalej z adaptéra 50, ktory je pevne spojeny s pracovnou jednotkou, napr. chdpadlovou jednot-
xou 60 a ktor§ je do vychodzej polohy chépadlovou jednotkou 60 uloZeny do moduldrneho zésob-
nika 90. V spojovace] hlave 10 je ulofeny upinaci{ piest 20, ktory na svojom valcovom spojova-
com vystupku 21 je spojeny napr. pomocou zavitového spoja s upinacou doskou 40. Vo vitan{ 22
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valcového spojovacieho v§stupku 21 upinacigho piesta 20 je uloZen&é dast konektora 80a napr.
pre prenos elektrickej energie a signdlov. V upfinacej doske 40 si vytvorené vybrania 42 pre
dal¥ie Zasti konektorov napr. 80c na prepojenie pneumatickej energie. Spojovacia hlava 10
je dalej opatrend pozdliZnymi tvarovymi vystupkami 11 pre upinacie drd¥fky 52 adaptéra 50

a priefnym dorazom 12, na ktorom si upevnené snimade 70a, 70b a 70c k identifik&cii polohy
upfnacieho piesta 20 a pritomnosti adaptéra 50. Adaptér 50 je opatreny strediacou vloZkou
30 so zahlbenim 31 pre &ast konektora 80b, dalej otvormi 53 pre druhé Zasti konektorov 80d
a pozdlZnymi zafrézovaniami 51 pre moduldrny zdsobnik 90.

Pri pohybe ramena robota 110 v smere $ipky "a" sa spojovacia hlava 10 so svojimi
upinacimi tvarovymi vystupkami 11 zasunie do drdZok 52 adaptéra 50, pri¢om upinaci piest
20 s upinacou doskou 40 sd v zadnej polohe. Tento volny nasivaci .pohyb je vymedzeny prie&nym
dorazom 12 a signalizovany snimafom 70a cez aretalny kolik 41. Na tento signdl sa napr. cez
dvojcestny elektropneumaticky rozvddzad privedie tlak cez jeden z privodov 13a pred upinaci
piest 20 a spojovaci vystupok 21 upinacieho piesta 20 sa v smere 3{pky "b" zasunie do zahl-
benia 31 strediacej vloZky 30 pri sifasnom spojeni Casti konektorov 80a a 80b. Pohyb upina-
cieho piesta 20 je vymedzeny upinacou doskou 40 pri dorazeni ktorej na adaptér 50 nastane
spevnenie chipadlovej jednotky 60 so spojovacou hlavou 10 resp. ramenom robota 110. Sidasne
sa prepoja aj dalSie konektory 80b a 80d. Tento stav je signalizovany snimadom 70b cez are-
tadny kolfk 41. Tym sa adaptér 50 tvarovo a silovo spoji do jedného kompaktného §elku s0
spojovacou ‘hlavou 10. Po prepojeni chdpadlovej jednotky 60 resp. adaptéra 50 so spojovacou
hlavou 10 sa na signdl z riadiaceho systému pohne rameno robota 110 v smere Sipky "a" a
vytiahne chdpadlovi jednotku 60 z moduldrneho z&sobnika 90, ktord je pripravend k &innosti.
Po ukon&en{ napr. manipulacného dkonu a pri potrebe inej pracovnej jednotky sa najprv na
signdl z riadiaceho systému, spolohuje rameno robota 110 nad moduldrnym zé&sobnikom 90 a
potom zasunie chépadlovi jednotku 60 v smere $ipky "a" do moduldrneho zédsobnika 90. Uvolne-
nie chépadlovej jednotky 60 sa deje na signdl z riadiaceho systému robota, na ktory sa pri-
vedie tlak cez privod 13b a upinac{ piest 20 s upinacou doskou 40 sa posuni v smere Sipky
"b" a spojovaci vystupok 21 sa vysunie zo strediacej vloZiky 30 adaptéra 50 pri st&asnom
rozpojeni konektorov 80a, 80b, 80c a 80d. Uvolnend spojovacia hlava 10 sa potom pohybom
ramena robota 110 méZe v smere $ipky "a" vysunit z adaptéra 60.

In4 alternativa rieSenia zariadenia pre vymenu pracovnych jednotiek robota mbiZe byt
vytvorend pomocou jedno&inného piesta, ktory sliZi k uvolfiovaniu upinacej tlaénej pruZiny
(na vykresoch nie je zndzornené).

PREDMET VYNALEZU

1. Zariadenie pre vymenu pracovnych jednotiek, najmi chépadiel priemyselngch robotov,
ktoré sa skladd zo spojovacej hlavy, pripojenej na robot a adaptéra, pripojeného na pracovni
jednotku, vyzna&ujice se tym, Ze v telese spojovacej hlavy {10) vloZeny upinaci piest (20}
m& valcovy spojovaci vystupok (21) pre zodpovedajlice zahlbenie (31) strediacej vloZky (30)
adaptéra (50) a ktory je pevne spojeny s upinacou doskou (40), prifom je spojovacia hlava
(10) dalej opatrend pozdlZnymi upinacimi tvarovymi v§stupkami (11) pre zodpovedajice pozdlZ-
ne draZky (52) adaptéra (50) . =

2. zariadenie pre vymenu pracovnych jednotiek podla bodu 1 je vyznafené tym, Ze jedna
Sast konektora (80a) je uloZend vo vitan{ (22) valcového spojovacieho vystupku (21) upina-
cieho piesta (20) a druhd Zast konektora (80b) je v zahlbeni (31) strediacej vloiky (30)
adaptéra (50), napr. pre prepojenie elektrickej energie a signédlov.

3. Zariadenie pre vymenu pracovnych jednotiek podla bodu 1 vyznalené tym, Ze v upina-
cej doske (40) je vytvorené aspoii jedno vybranie (42) pre Cast konektora (80c) a aspoii
jeden otvor (53) pre zodpovedajlicu Cast konektora (80d) v adaptéri (50), napr. pre prepo-

jenie pneumatickej energie.
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4. zariadenie pre vymenu pracovnych jednotiek podla bodov 1 a 2, vyznadené tym, Ze stre-
diaca vlo¥ka (30) spojend s &astou konektora (80b) je v adaptéri (50) nastavitelnd, naprx.
pomocou zAarezov (32).

5. zariadenie pre vymenu pracovnych jednotiek podla bodu 1 vyznalené tym, %e adaptér
(50) m& vytvorené pozdline zafrézovania (51) rovnobe?né s pozdlinymi drdZkami (52} pre
modulérny - zdsobnik (90).

6. Zariadenie pre vymenu pracovnych jednotiek podla bodu 1 vyznalené tym, Ze spojova-

cia hlava (10) je opatrend prie&nym dorazom (12) na ktorom s umiestnené snimale (70a,
70b a 70c). '

3 vykresy
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