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Celust $irokorozsahového chépadla prie-
myselnych robotov a manipulédtorov je urée-
nd pre uchopovanie valcovych stéiastok
réznych priemerov za ich vonkaj$i povrch,
zabezpeCujica stdle centrovanie, vyuZiva
aktivne vybratie v tvare pismena , V", pri-
fom stenu vybratia, privrdatend k ose kyva-
nia ¢eluste, tvori priamka a druht stenu
krivka. Je urfend pre chédpadla, u ktorych
sa uchopovaci pohyb realizuje natafanim
Celusti.
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Vynélez sa tyka d¢eluste S3irokorozsaho-
vych chépadiel priemyselnych robotov a
manipulatorov uréenych pre uchopovanie
valcovych safiastok rbéznych rozmerov za
ich vonkajsi valcovy povrch.

Chéapadla, ako koncové €leny priemysel-
nych robotov a manipuldtorov, s uréenim
pre velkosériové a hromadné vyroby, si rie-
$ené prevaZne jednoticelovo, €o je ddsledok
nemenych tvarov a rozmerov uchopovanych
sttiastok. N4stup automatizicie do malosé-
riovych a kusovych vyrob prindSa v sudas-
nom obdobi nové zvySené poZiadavky i na
chapadla. Specifickym problémom je zvlad-
nutie spolahlivého uchopovania Sirokého
tvarového a rozmerového sortimentu mani-
pulovanych sud&iastok, ktoré vstupuji do
vyrobnych systémov v malych didvkach a
kratkych &asovych intervaloch. U valcovych
stitiastok prirubového a hriadelového tvaru
musia chapadla zabezpecovat popri uchopo-
vani aj spolahlivé centrovanie v Sirokom
rozsahu priemerov.

Chépadla, nezdvislé na vlastnej vnutornej
pohonovej a mechanickej skladbe, funk&ne
vytistuji prevaZne v translatny alebo vy
kyvny pohyb {elusti. Vzhladom na rad ne-
vyhod translatného systému, ako je maly
dosahovatelny silovy ucinok, vysoké néro-
ky na vedenia a metmerné rozmerové di-
menzie $frok, sa v malosériovych vyrobédch

uplatiiuja vfkyvné systémy chdpadiel. Avak -

pre prispdsobovanie rdéznemu tvarovému a
rozmerovému sortimentu uchopovanych st-
diastok vyZaduje ¢asti vymenu delusti, pri-
padne vymenu celych chédpadiel. To kladie
vysoké kapacitné néroky tak na zdsobu sdd
¢elusti a chdpadiel, ako aj na ich vymenu
a zoradovanie.

Zname st uZ aj rieSenia aktivnych ucho-
povacich tvarov &elusti v krivkovom preve-
deni pre §irSie rozsahy uchopovanych prie-
merov. Tieto prevedenia vyuZivaju krivkové
tvary vytvorené odstupiiovanim rozsahu
priemerov a navéznym odstupfiovanim na-
tofeni ¢elusti, alebo volby bodov dotyku s
jednotilvymi . priemermi. pri¢om vyslednym
efektom je dvojica obalovych kriviek. pre
jednu &elust. Priama aplikdcia takto rieSe-
nych aktivnych tvarov &elusti je zriedkava.
Dévod nizkeho vyuZitia je niekolko. Medzi
hlavné podmienky kladené na chapadla pa-
tri v danom pripade zabezpefenie minimal-
nej mepresnosti uchopenia manipulovanej
snuciastky vod&i vyslednej presnosti poloho-
vania priemyselnych robotov a manipuléto-
rov. U gelusti s krivkovymi tvarmi aktivnych
¢asti, ak tieto nie si presné, uZ mald od-
chylka skutotne dosadnutého. bodu oproti
teoreticky poZadovanému spOsobuje nepria-
znivi zmenu polohy osi manipulovanej si-
Giastky a naviac vzhladom mna Stvorbodovy
systém uchopovania pristupuje efekt samo-
svornosti uZ pri dosadnuti troch bodov.

Zvladniat krivkové tvary matematicky je
vzhladom na rieSeni rovnic vy3Sich radov
vysoko pracné a ich vyroba v priatelnej a

4
tvarovej kvalite je zvlddnutelnd len za vy-
sokych technologickych nékladov. RieSenie
s nahradenim kriviek aproximovanymi kruZz-
nicami optimalizuje sice €iastone vyrobu,
avSak zniZuje presnost uchopovanie a cen-
trovanie.

Uvedené nedostatky v podstatnej miere
odstratiuje ¢elust Sirokorozsahového ché4-
padla priemyselnych robotov a manipulé-
torov, urdend pre uchopovanie valcovych
stitiastok rbéznych priemerov za ich vonkaj-
§i valcovy povrch, opatrend aktivhym vy-
bratim v tvare pismena ,,V* podla vyndlezu,
ktorého podstata spodiva v tom, Ze stenu
vybratia privratend k ose kyvania Celuste
tvori priamka a druha stenu krivka, pri€om
priamka vybratia je- rovnobeZkou so spoj-
nicou osi kyvania a centrovacieho stredu
chdpadla a krivka vybratia je spojnicou
hornych doty&nic kruZnic v rozsahu od mi-
nim4lneho po maximdlny uchopovany prie-
mer, které si svojlmi osami rozloZené na
kruZnici opisanej z osi k¢vania chépadla
cez centrovaci stred a priamka vybratia je
spojnicou dolnych dotyénic tychto kruZnic.

Jednoznatne danym priamkovym tvarom
dolnej aktivnej uchopovacej €asti a krivko-
vym tvarom v parametrickom vyjadreni pre
hornd aktivnu uchopovaciu &ast sa popri
zabezpeteni uchopovania a centrovania Si-
rokého rozsahu priemerov uchopovanych
predmetov valcového tvaru podstatne opti-
malizuje tak samotny tvar vybratia eluste,
ako aj jeho vyroba a tym i moZnost zabez-
petenia vy$Sich presnosti tvarov a rozme-
rov. Naviac priamkovy tvar dolnej uchopo-
vacej Casti vybratia &eluste umoZiiuje v
aplikdcii tychto Gelusti na chdpadldach ich
vstup v rozovretej polohe do rozmerovo
malych a tesnych priestorov, napriklad do
velkokapacitnych bubnovych zésobnikov
hriadelov. Celuste podla vynalezu podstat-
ne zniZujd podiel nepresnosti chépadiel na
celkovych presnostiach polohovania priemy-
selnych robotov a manipuldtorov. Zvysuji
univerzdlnost danych zariadeni a umoZiiu-
ja ich 8iroké uplatnenie v malosériovych
a kusovych vyrobach pri manipulécii so 3i-
rokym tvarovym a rozmerovym sortimen-
tom valcovych sudiastok.

Priklad prevedenia &eluste Sirokorozsaho-
vych chédpadiel je zndzorneny na pripoje-
nych vykresoch, kde na obr. 1 je znazorne-
mé vytvorenie vybratia uchopovacej Casti
chépadla, na obr. 2 zjednoduSene dispozicia
uchopovania a centrovania dvojicou &elusti
a na obr. 3 vytvaranie dolnych priamko-
vych a hornych krivkovych tvarov vybratia
pri réznej volbe polohy dolnej priamkovej
dasti vo&i osi kyvania.

Vybratie 3 &eluste 1 chapadla 9 (obr. 1)
je vytvorené priamkou 4 a krivkou 5 tak,
%e vo vzdialenosti ,, A od osi kyvania 2 je
vedena priamka 4 rovnobeZnd so spojnicou
osi kyvania 2 a centrovacieho stredu 6 a
zéroveti 7 osi kyvania 2 je opfsand kruZni-



230311

5

ca 11, prechadzajica centrovacim stredom
6. Uchopované priemery od miniméalneho
priemeru 7 po maximélny priemer 8 sa osa-
mi umiestnia na kruZnici 11 tak, Ze sa do-
tykaja aktivnej priamky 4 a spojnica hor-
nych doty¢nic k takto rozloZenym prieme-
rom od minimélneho priemeru 7 po maxi-
madalny priemer 8 vytvdra vo vybrati 3 ak-
tivnu krivku 5 v parametrickom vyjadreni

Xz [’I ?22(2“ %"7]‘/1&22' *R

b

A 2r, uA
=—R—-'f‘ 27 (Z --R—-) R'

kde parametr ,z“ je z intervalu

2.A A
3R R ’

fIA
N
1A

pri¢om

A — je vzdialenost priamky 4 vybratia
3 geluste 1 od osi kyvania 2,

R — je polomer osovej kruZnice 11,
vymedzeny vzdialenostou osi ky-
vania 2 od centrovacieho stredu 6,

0s X — je stotoZnend so spojnicou osi

kyvania 2 a centrovacieho stre-
du 6,

PREDMET

Celust Sirokorozsahovych chépadiel prie-
myselnych robotov a manipuldtorov, urde-
nych pre uchopovanie valcovych suliastok
roznych priemerov za ich vonkajsi valcovy
povrch, opatrend aktivhym vybratim v tvare
pismena ,,V“, vyznacend tym, Ze stenu vy-
bratia (3) privratentd k ose kyvania ¢eluste
tvori priamka (4) a druhd stenu krivka (5),
pricom priamka (4) vybratia (3) je rovno-
beZkou so spojnicou osi kyvania (2) a cen-

0sy — je kolma na priamku-4 vybratia 3
a prechddza osou kyvania 2.

Maximélny moZny uchopovany priemer &
je obmedzeny bodom zlomu hornej krivky
5, ktory je dany stradnicami

e
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¢omu odpovedad

Celuste 1 podla obr. 2 zabezpetuji v ce-
lom rozsahu priemerov od minimélneho
priemeru 7 po maximdlny priemer 8 ucho-
povanie so zabezpetenim stdleho centrova-
nia osi jednotlivych priemerov do centro-
vacieho stredu 6.

VYNALEZU

trovacieho stredu (6) chapadla (9} a krivka
(5) vybratia (3) je spojnicou hornych do-
ty€nic kruZnic v rozsahu od minimdlneho
uchopovaného priemeru (7) po maximélny
uchopovany priemer (8), ktoré st svojimi
stredmi rozloZené na kruZnici (11) opisanej
z osi kyvania (2) chépadla (9) cez centro-
vaci stred (6} a priamka (4) vybratia (3)
je spojnicou dolnych dotyCnic tychto kruz-
nic.

3 listy vykresov
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