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Chwyt wahliwy podwdéjny

Przedmiotem wynalazku jest chwyt wahliwy podwéjny w szczegénosci dla robota przemystowego z me-
chaniczno-elektromagnetycznym lub mechaniczno-pneumatycznym uktadem zaciskania szczgk.

Znane roboty przemystowe wyposazone s3 na ogét w mechanizmy chwytowe umozliwiajace pobieranie
przedmiotéw obrabianych, na przyktad watkéw ruchem prostopadtym do ich tworzacej, ztozone z ramienia
i przedramienia sprzeZonego z chwytakiem wyposaZzonym w niezaleznie dziatajgce pary szczek, chwytowych,
przy czym przedrami¢ posiada naped w postaci silnika pradu stalego i przektadni srubowo-tocznej oraz jest
potaczone wahliwie jednym koficem z ramieniem oraz z takim samym mechanizmem nap¢dowym, za$ drugim
koricem z chwytakiem za pomoca dwu nastawnych przegubéw o osiach prostopadlych do siebie, przy czym
naog6t chwytak zasilany jest hydraulicznie z umieszczonego w podstawie zasilacza hydraulicznego odrebnie dla
kazdej pary szczek chwytowych.

Istota chwytu wahliwego podwdjnego wedtug wynalazku jest jego przystosowanie do pobierania i podawa-
nia przedmiotéw typu watek poprzez chwytanie ich wzdluz towrzacej, przy czym chwyt wahliwy sktada sie
z zespotéw chwytakéw ustawionych wzgledem siebie o kat a najkorzystniej w zakresie od 0° + 90° osadzonych
w korpusach zaopatrzonych w pary dZwigni, potaczonych z mocujacymi wahliwymi koficéwkami sprzezonych
z mechanizmem obrotu ztoZonym z uz¢ bionego ttoka wsp6tpracujacego z kotem zgbatym usytuowanym w kor-
pusie, ktérego potoZenie katowe wzgledem ramienia robota sygnalizowane jest za pomocs inicjatoréw drogo-
wych osadzonych na ramieniu, przy czym pary dzwigni wraz z koricéwkami wahliwymi sprzezone sa poprzez
sprezyne z elektromagnesem, za$ na spreZynie osadzony jest inicjator drogowy, a na zworze elektromagnesu
wspotpracujacy z nim zderzak. _

Zaleta techniczng chwytu wahliwego podwéjnego jest rozszerzenie mozliwoséci zastosowania robota, na
przyktad do prac montazowych przy podawaniu przedmiotéw na tasmy produkcyjne, zas§ wprowadzenie wahania
zespotu chwytakéw rozszerzy jego mozliwosci o jeszcze jeden stopieri swobody, przy czym zastosowanie uktadu
mechaniczno-elektromagnetycznego lub mechaniczno-pneumatycznego zaciskania szczek czyni chwyt prostym
i fatwym do wykonania, a jego wymienne koricéwki robocze umozliwiaja chwytanie przedmiotéw o réznych



2 118719
érednicach oraz samoczynne ustawianie si¢ zapewniajace zawsze prostopadie dziatanie sity zaciskania przed-
miotu.

Przedmiot wynalazku przedstawiony jest w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym tig. 1 przedsta-
wia chwyt wahliwy podwdjny w widoku z boku, fig. 2 — chwyt w widoku z géry, fig. 3 — chwyt w widoku
z boku, fig. 4 — mechanizm obrotu chwytu w przekroju poprzecznym, fig. 5 — mechanizm otwierania chwytaka,
fig. 6 — dZzwignie wahliwa w przekroju poprzecznym wzdtuz osi obrotu, zas fig. 7 — dZwigni¢ wahliwa w widoku
z boku. '

~watttiwy podwdjny sktada si¢ z dwdch zespotdw chwytakéw 112 ustawiony ch wzledem siebie pod
mﬁ%ajﬁoﬁy&miej od 0° +90° sprzgzonych z mechanizmem ich obrotu ztoZonym z uzgbionego toka 3
iwspé6lpracujacego zkotem zgbatym 4 ustuowanym nieruchomo w korpusie S chwytu, przy czym polozenie
; tewe~eofpusy 5 chwytu wzgledem ramienia 8 robota sygnalizowane jest za pomocg inicjatorow drogowych 6
i 7 usytuowanych na ramieniu 8. : .

Mechanizm zamykania i otwierania zespotu chwytakéw 1 lub 2 sktada si¢ z osadzonego w korpusie 15 lub
16 chwytaka par dzwigni 9, 10i 11, 12 polaczony z tworzgcymi szczeki mocujgce wahliwymi korficéwkami 13
i 14 chwytaka sprzeZonych poprzez sprezyne 17 z elektromagnesem 18 lub jako alternatywe mechanizmu nape-
dowego z sitownikiem pneumatycznym, przy czym na sprezynie 17 usytuowany jest inicjator drogowy 19
sygnalizujgcy otwarcie szczek chwytaka oraz na zworze elektromagnesu 18 zderzak 23, zas koricowki 13 i 14
osadzone s3 wahliwie na osiach 20 w korpusie chwytakéw. ‘ '

Dzialanie chwytu wahliwego podwdjnego jest nastepujace: przesuw uzebionego ttoka 3 mechanizmu obro-
tu realizowany jest za pomoca oleju doprowadzanego przewodami 21 i 22 pod cisnieniem hydraulicznym p1 do
przestrzeni roboczej 23 wymuszajac obrét kota zebatego 4 z korpusem 5, w ktérym jest osadzone oraz sprzg¢zo-
nych znim zespoléw chwytakéw 1 i2, przy czym sprezyna 17 poprzez uklad par dzwigni 9, 1011, 12
z wahliwymi koricowkami 13 i 14 powoduje uchwycenie i zacisnigcie przedmiotu typu watek wzdtuz jego two-
rzacej, umozliwiajac jednoczesnie dzieki wahliwemu usytuowaniu koricowek samoczynne ustawienie si¢ osiowe
przedmiotu wzgledem osi chwytaka 1 lub 2.

Otwarcie zespotu chwytakdw 1 lub 2 realizowane jest za pomoca elektromagnesu 18 lub sitownika pneu-
matycznego poprzez napigcie sprezyny 17 oraz tym samym zmian¢ potoZenia uktadu dZwigniowego par d Zwigni
9, 10 i 11, 12, przy czym otwarcie wahliwych konicéwek 13, 14 chwytaka sygnalizowane jest za pomoca
inicjatora drogowego 19 sprzezonego ze zderzakiem katowym 23, zas przesuwanie si¢ zespotu sprezyna 17
z elektromagnesem 18 lub sitownika pneumatycznego osadzonych w korpusie 24 wzgledem korpusu 15 lub 16
chwytaka 1 lub 2 powoduje zmiane pozycji wyjsciowej wymienionych wyzej par dZwigni.

Zastrzezenia patentowe

1. Chwyt wahliwy podwdjny w szczegdlnosci dla robota przemystowego z mechaniczno-lektromagnety cz-
nym lub mechaniczno-pneumatycznym ukladem zaciskania szczgk, znamienny tym, ze sktada si¢
z zespotéw chwytakéw (1 i2) ustawionych wzglgdem siebie o kat (a) najkorzystniej w zakresie od 0° + 90°
osadzonych w korpusach (15 i 16) zaopatrzonych w pary dzwigni (9, 10) i (11, 12) potaczonych z mocujacymi
wahliwymi koricowkami (13 i 14) i sprzezonych z mechanizmem obrotu ztoZonym z uzebionego ttoka (3)
wspO6lpracujacego z kolem zebatym (4) usytuowanym w korpusie (5), ktérego potoZenie katowe wzgledem
ramienia (8) robota sygnalizowane jest za pomoca inicjatoréw drogowych (6 i 7) osadzonych na ramieniu (8).

2, Chwyt wahliwy podwdjny wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Ze jego wahliwe koricéwki (13
i 14) potaczone z parami dZwigni (9, 10) i (11, 12) tworzace mechanizm zamykania i otwierania chwytakéw (1
'i2) sprzezone sa poprzez sprezyne (17) z elektromagnesem (18) lub alternatywnie z sitownikiem pneumatycz-
nym, przy czym na sprezynie (17) osadzony jest inicjator drogowy (19), za$ na zworze elektromagnesu (18)
wspolpracujacy z nim zderzak (23).

3. Chwyt wahliwy podwdjny wedlug zastrz. 1, znamienny tym, Zze jego wahliwe koricéwki (13
i 14) osadzone s na osiach (20) w korpusie (15 i 16) chwy takéw.
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