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Chwytak robota

Przedmiotem wynalazku jest chwytak robota zwlaszcza dla robotéw przemystowych i
manipulatoréw.

W znanych chwytakach robotéw przemystowych i manipulatoréw jako czgs$ci chwytne stosuje
si¢ dwie szcz¢ki uchylne dostosowane swoim ksztattem w czgsci chwytnej do okreslonego ksztattu i

. wymiaru przedmiotu chwytnego, co zmuszalo uzytkownika do wyposazenia robota w szereg
chwytakéw dostosowanych do wielkosci chwytanych przedmiotéw oraz do ich ksztattéw. Dla
rozszerzenia uniwersalnosci chwytakéw w zakresie wielko$ci chwytanych przedmiotéw jak tez ich
ksztaltow, a w szczegblnosci takich jak prety okragle, prety ksztaltowe, tarcze lub pierscienie
stosuje si¢ wymienne szcz¢ki. Stosowanie w chwytakach dwdch szczgk uchylnych posiada t¢ wade
w odniesieniu do chwytanych watkdéw, pr¢téw i tarcz, ze wraz ze zmiang Srednicy chwytanego
przedmiotu o§ przedmiotu zmienia swe potozenie, co jest szczegblnie niekorzystne przy wspdtpracy
robota z obrabiarka.

W celu zapewnienia niezmiennosci potozenia osi chwytanych przedmiotéw o ré6znych $redni-
cach stosuje si¢ szcz¢ki o zmiennym zarysie, trudnym do wykonania oraz ograniczajacym si¢ do
waskiego zakresu srednic, co jest rOwniez duzg niedogodnoscia.

Znane jest rozwigzanie chwytaka manipulatora, wedlug polskiego opisu patentowego
nr 111018, w ktérym chwytak z cztonami chwytowymi zamocowanymi na dwéch usytuowanych
na jednym trzpieniu tarczach obrotowych wzglgdem siebie za po§rednictwem mechanizmu poprzez
przetozenie dzwigni przenosi ruch wzdtuzny manipulatora, ktéry przeksztalca na ruch obrotowy
chwytaka. Kazda z tarcz ma uz¢bienie zewngtrzne, na ktérym sa osadzone szczgki chwytowe o
uze¢bieniu wewng¢trznym, oraz sprz¢zona jest ciernie z jarzmem poprzez dzwigni¢ z kotkami. Do
przenoszenia sity migdzy jarzmem i tarczami uzyta jest zamocowana do jarzma dZzwignia wyréwnu-
jaca i kotek zabierakowy, zapewniajacy w prosty spos6b zamiang ruchu obrotowego kotka zabiera-
kowego na ruch prostoliniowy jarzma. Dla nastawiania r6znych wielko$ci chwytu kazda z tarcz jest
wyposazona w uz¢bienie zewngtrzne, z ktorym wspélpracuje nasadzony czton chwytaka o uzgbie-
niu wewng¢trznym.

Istota chwytaka robota wedtug wynalazku polega na tym, Ze jego korpus zwigzany jest z ptyta
mocujacg za pomoca trzech cylindréw osadzonych na ptycie i potaczonych z przegubami kulistymi
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osadzonymi w korpusie chwytaka oraz wyposazony jest w hydrauliczny sitownik, kota z¢bate,
dzwignie napedowe, dZwignie prostowodowe i szcz¢ki. Cylindry rozstawione na ptycie mocujgcej w
uktadzie tworzacym wierzchotki trojkata rownobocznego potaczone sg z przegubami kulistymi w
ten sposéb, ze osadzony w cylindrze ttok dwustronnego dziatania zwigzany jest z kula z przegubu
kulistego osadzona na kamieniu kulistym i dociskang innym kamieniem kulistym za pomoca
elementu sprezystego i §ruby. Na ttoczysku hydraulicznego sifownika osadzone sa dwie zgbatki,
podparte rolkami, wspétpracujace z kotami zgbatymi dla napedu szczgk chwytaka.

' Dzwignie nap¢dowe zwigzane sg sztywno z osiami kot zgbatych, a drugim swym koficem
potaczone sa przegubowo ze szcz¢kami za pomocg sworzni obrotowych. DZzwignie prostowodowe
potaczone s3 jednym koncem przegubowo ze szczgka, a drugim koncem z korpusem chwytaka za
pomoca sworzni obrotowych.

Zaletg techniczng chwytaka robota wedtug wynalazku jest fakt, ze zastosowanie trzech szczgk,
potaczonych przegubowo z dzwigniami o ukladzie prostowodowym nap¢dzanych sitownikiem
hydraulicznym z dwustronnym ttoczyskiem zaopatrzonym w z¢batki napedzajace przektadnie két
zebatych, zapewnia centryczne ukfadanie si¢ szczgk w catym zakresie dziatania, a tym samym
centryczne ruchy szczek, w ktérych bez wzglgdu na Srednic¢ chwytanego przedmiotu, of przed-
miotu nie zmienia swego potozenia.

Inng istotng zaleta chwytaka jest fakt zamocowania go na trzech przegubach kulistych
napedzanych sitownikiem, co umozliwia wychylanie si¢ chwytaka z jego plaszczyzny dajac mozli-
wo$¢ pozycjonowania przedmiotu wzgledem uchwytu obrabiarki, w szczgblnosci przy zatadowa-
niu uchwytu obrabiarki przedmiotem typu tarcza lub pierscien. Ponadto istotng cecha uzytkowa
chwytaka jest zastosowanie trzech szczgk uksztaltowanych jak opisano wyzej, co umozliwia
chwytanie pr¢téw ksztaltowych na przyktad okraglych, kwadratowych, tréjkatnych, szesciokat-
nych, ptaskownikow oraz tarcz i pier§cieni chwytanych za Srednic¢ zewng¢trzng lub wewngtrzna.

Przedmiot wynalazku przedstawiony jest w przykladzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia chwytak robota pofaczony przegubami kulistymi z ptyta mocujaca, fig.2—
chwytak w przekroju wzdluz linii A-A na fig.1 przez korpusy nap¢du przegubéw kulistych
oddzielajacych chwytak od ptyty mocujacej, fig. 3 — przegub kulisty w przekroju wzdtuz linii B-B
na fig. 1 wraz z napgdem fgczacym plyt¢ mocujaca zchwytakiem, zas fig. 4 — szczgk¢ chwytaka w
przekroju poprzecznym wzdtuz linii C-C na fig. 2 obrazujacym wystepy chwytajace ze $rednica
wewngetrzng pierscieni.

Chwytak robota sklada si¢ z nast¢pujacych podstawowych zespotéw: pltyty mocujacej 1,
korpus chwytaka 2, przegub6w kulistych 3, cylindra 4 napgdu przegubéw, hydraulicznego sitow-
nika nap¢du szczgk §, zgbatek 6, kot zgbatych 7 11, dZzwigni napgdowych 12, dZzwigni prostowodo-
wych 13, sworzni 14, szcz¢k 15 oraz rolek podpierajacych zgbatki 16.

Plyta mocujaca 1 zaopatrzona jest w kotnierz przytaczeniowy umozliwiajacy mocowanie ptyty
do ramienia robota, przy czym ptyta mocujaca 1 potaczona jest zkorpusem chwytaka 2 za pomoca
trzech cylindréw 4 osadzonych na ptycie 1 i potaczonych z zespotem przegubow kulistych 3
osadzonych w korpusie chwytaka 2. Cylindry 4 s3a rozstawione na plycie 1 w uktadzie tworzacym
wierzcholki tréjkata rownobocznego. W cylindrze 4 osadzony jest ttok 17 dwustronnego dzialania.
Z ttokiem zwigzana jest kula 18 osadzona w korpusie chwytaka 2 na kamieniu kulistym 19 i
dociskana innym kamieniem kulistym 20 poprzezelement sprgzysty 21 za pomoca §ruby 22 tworzac
zesp6t przegubowy 3. Z korpusem chwytaka 2 zwiazany jest sitownik hydrauliczny § z dwustron-
nym tloczyskiem stanowiacy Zrédto napg¢du szczgk.

Na ttoczysku sitownika § (fig. 2) osadzono dwie zgbatki 6 napgdzajace, za poSrednictwem kot
z¢batych, uktad prostowodowy szczgk. Naped szczgk przebiega w ten sposob, ze jeden koniec
tloczyska napgdza dwie szczgki, drugi koniec ttoczyska napgdza szczgk¢ pojedyncza. Naped po
stronie podwoéjnej przebiega w ten sposob, Ze zgbatka 6 zazgbiona jest zkotem zgbatym 7, zkt6rym
zazgbione jest ponadto koto zgbate 8. W czasie ruchu zgbatki 6 kota zgbate 7 i 8 obracaja si¢ w
przeciwnych kierunkach. Z osiami k6t 7i 8 zwigzane s3 sztywno dzwignie 12, kt6re drugim koricem
polaczone s przegubowo ze szczgkami 1§ za pomoca sworzni obrotowych 14.

Dzwignie 13 potaczone sa jednym koficem przegubowo ze szczgka 15, drugim koficem z
korpusem chwytaka 2 za pomoca sworzni obrotowych 14. DZwignie 121 13 tworza uktad prostowo-
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dowy szczeki 15 zapewniajac im niezmienno$¢ potozenia w czasie ruchu, przy czym po stronie
pojedynczej szcz¢ki napgd od sitownika § przebiega poprzez zgbatke 6 zazgbiong z kotem zgbatym
9, z ktérego naped na koto zgbate 11 przenoszony jest przez koto posrednie 10. Z osig kota zgbatego
11 zwigzana jest na sztywno dzwignia 12 nap¢dzajaca szczgkg 15.

Zastrzezenia patentowe

1. Chwytak robota, zwlaszcza dla robotéw przemystowych i manipulatoréw, osadzony na
ptycie mocujacej polaczonejz ramieniem robota, znamienny tym, ze jego korpus (2) zwiazany jest z
plyta mocujaca (1) za pomoca trzech cylindréw (4) osadzonych na ptycie (1) i polaczonych z
przegubami kulistymi (3) osadzonymi w korpusie chwytaka (2) oraz wyposazony jest w: hydrauli-
czny sitownik (5), kota z¢bate (7 <+ 11), dZwignie nap¢dowe (12), dZzwignie prostowodowe (13) i
szczeki (15).

2. Chwytak robota wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze cylindry (4) rozstawione na ptycie
mocujacej (1) w ukladzie tworzacym wierzchotki trojkata rownobocznego potaczone sg z przegu-
bami kulistymi (3) w ten sposéb, ze osadzony w cylindrze (4) ttok (17) dwustronnego dziatania
zwiazany jest z kula (18) z przegubu kulistego (3) osadzona na kamieniu kulistym (19) 1 dociskang
innym kamieniem kulistym (20) za pomoca elementu spre¢zystego (21) i Sruby (22).

3. Chwytak robota wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Ze na ttoczysku hydraulicznym sitownika
(5) osadzone sa dwie zgbatki (6), podparte rolkami (16), wspdtpracujace z kotami zgbatymi (7 +11)
dla napedu szczgk (15) chwytaka.

4. Chwytak robota wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze dZwignie nap¢dowe (12) zwigzane sa
sztywno z osiami két zebatych (7, 8, 11), a drugim swym koncem potaczone s3 przegubowo ze
szczgkami (15) za pomoca sworzni obrotowych (14).

5. Chwytak robota wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze dZzwignie prostowodowe (13) pota-
czone s3 jednym korncem przegubowo ze szczgka (15), a drugim kornicem z korpusem chwytaka (2)
za pomoca sworzni obrotowych (14).
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