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Vynédlez se tyka kombinovaného chapadla primyslového robotu. zejména
E menipulaci s vélcovymi a hiidelovymi souléstmi, napfiklad u zaklde
déni souldsti do stroje a vyjiméni hotovych souddsti ze stroje pii
vyrobé 4{ld nékladnich'nebo osobnich automobild.

Rameno primyslového robotu je obvykle osazend Jednoduchym

chapadlems KdyZ obréb&ci nebo tvareci stroj dokonéi operaci, upinad
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uvolnf soudést, chapadlo ji uchopi, vyjme z upinade a odloZi do

odklddaci palety. Remeno robotu se ddle presune k vychystédvaci
palet&, chapadlo uchopi pripravenou soulést, zalozl ji do stroje
a odjede z pracovniho prostoru stroje. Teprve potom miZe zaiit
dalsi operace obréb&ni nebo tvareni. Pri manipulaci se souééeii
je nutno provést Padu kroki, kdy rameno s chapadlem pracuje mimo
stroj i v pracovnim prostoru stroje. Po celou dobu manipulace
stroj stoji a vznikaji tak znalné ztrédtové Casye |

Uvedené nevyhody, projevujici se ztrétovymi dasy, z véisi
Sdsti odstranuje kombinované chapadlo primyslového robotu pro
zaklddéni soééésti do stroje & vyjiméni hotovych soudésti ze stroje,
podle vynélezu, jehoZ podstatou je, Ze sestdvé ze zadniho chapadla
zavdseného nanosném télese pevnd spojeném s horizontédlnim ramenem
primyslového robotu a 2z predniho vykyvného chapadla zavéSeného
svou pevnou éelisti na predni ddsti paralelogramu, pomoci kterého
je vykyvné zavéfeno na nosnénm t&lese zadniho chapadla, pi*ifemZ
zadni chapadlo obsshuje dvé zadni pohyblivé delisti spojené se
sadnim ovlddacim vélcem pomoci kulisy a pPedni vykyvné chapadlo
obsahuje mimo pevnou &elist, predni pohyblivou &elist spojenou
s prednim ovlédacim védlcemn, pFigemZ k hornimu ramenu paraleiogramu
je vikyvng p¥ipojen zdvihovy vélec, jehoZ pistnice je kyvng zavésSena
ne nosném télese zadniho chapadle.

Podle daldfch pPrikladl konkrétnich provedeni predmgtu vynélezu
je zadni ovlédaci vélec soutdsti nosného tdlesa zadniho chapadla a
pPedni ovladaci vélec je pripevnén kyvng na piedni pohyblivou &elist
predniho vykyvného chapadla. Pevné delist prednfho vykyvného chapad~

la je zav&Sena na hornim ramenu i na dolnim ramenu paralelogremu
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a predni pohyblivéd delist Jje vykyvn& zav&Zena na pevné delisti.

Vihodou kombinovaného chapadla je, Ze ztrdtové Zasy nutné k mani-
pulaci, kdy stro) nemiZe pracovat, se sni?i na minimum. Zlstévajd
Jen dasovéd krdtké kroky, kdy rameno s chapadlem précuje v pracovninm
prostoru siroje. Manipulace mimo stroj, kdy rameno s chapadlem
vykontvés Casové pomérné dlouhé kroky, t.j. odkléddni hotové souddsti
a priprava dalsi soulédsti k obrébéni se provddi b&hem strojniho dasu
obréhbéciho stroje.

Na pripojenych obrézcich je uveden priklad konkrétniho prove=-
deni kombinovaného chapadla podle vynédlezu, kde na obr. 1 je schema-
iicky zndzornéno kombinované chapadlo s prednim vykyvnym chapadlen
v dolni poloze a na obr. 2 je zndzorn&no kombinované chapadlo ¢ upi-
nacim pripravkem, kde predni vykyvné chapadlo je v horni poloze.

Kombinovené chapadlo primyslového robotu pro zakladéni soudédsti
do stroje a vyjiméni hotovych souddsti ze stroje

sestévd ze zadniho chapadla 1 zavé&Seného na nosném t&lese 4 pevnd
spojeném s horizontélnim ramenem 5 nevyznafeného primyslového robotu
a predniho vykyvného chapadla 2 zavéS8eného svou pevnou &elisti 11
na predni &ésti paralelogramu J3, pbmoci kterého- je vykyvné& zavéSeno
na nosném t&lese 4 zadniho chapadla 1, piidemZ zadni chapadlo 1
obsahuje dvé zadni pohyblivé &elisthd 12 spojené se zadnim ovlédacim
vélcem ] pomocd kulisy 6 a predni vykyvné chapadlo 2 obsshuje mimo
pevnou &elist 11, pPedni pohyblivou &elist 10 spojenou s prednim
ovlddacim védlcem 8, pPidemZ k hornimu ramenu 13 paralelogramu 3 Jje
vykyvné piipojen zddvihovy valec 9, JjehoZ pistnice 14 je kyvné zavé=-
Sena na nosném t&lese 4 zadniho chapdla ;-.

Zadni ovlédaci védlec 7 je souldsti nosného télesa 4 zadniho
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chapadla 1 a predni ovlédaci vélec 8 je pripevn&n kyvné na predni

pohyblivou &elist 10 p¥ednfiho chapadla 2.

Pevné &elist 11 p¥ednfho.vykyvného chapadla 2 je zavéSena
na hornim ramenu 13 i na dolnim ramenu 19 paralelogramu 3 a predni
pokyblivé delist ;Q je vykyvn& zavi¥ena na pevné Celisti 11 predniho
vykyvného chapadla 2.

Kombinované chapadlo je pPfipevnéno na hbrizontélnim reamenu
robotu, napriklad PR 16, K ovlddédni chapadla je vyuZito rozvadgét
a ¢idel zd&pdsti a laterdrniho posuvu. Ovlédéni viech jeho pohybt
je vzduchové. Zadni chapadlo 1 vykondva pouze pohyb pro upinéni a
uvolnovéni soutésti 17. Predni vykyvné chapadlo 2 krom& toho se |
vykyéuje pomoci paralelogramu 3 do horni a spodni polohy, jak Je
naznadeno na pfiloZenych obrézcich. Spole¢né zavéSeni predniho
vykyvného chapadla 2 na horni remeno 13 a dolni rameno 19 parale-
logramu 3 umo¥nuje, Ze piedni chapadlo 2 je p¥i svém vykyvu udrZo-
véno stédle ve svislé poloie, kterd je nutnd pro sprévné zak14dént

a vyJjiméni soulédsti 17 z upineciho ofipravku 18.

I

Cely cyklus menipulace probihé tak 7e pfedni vykyvné chapadlo

1 uchopi pripravenou

je v horni poloze a je oteviené. Zadni chapadlo
souddst 17 z vychystévaci palety. Vertikdlni jednotka robotu vyjede
nahoru & zadni chapadlo 1 unédi uchopenou souddst 17. Rotadni jednotka
robotu otodi horizontélni rameno 5 robotu ke stroji a vertikélni
jednotke sjede s ramenem a uchopenou souddsti 17 do vertikdlni sou-
padnice stroje, kterd le%i v rovin& osy obrabéni ale mimo

pracovni prostor stroje. Po signélu stroje, ¥Ye pracovni operace je
dokonena a stroj se zastavil, vysune horizontélni jednotka rameno >

s kombinovanym chapadlem do pracovniho prostoru stroje tak, Ze

predni vykyvné chapadlo 2, které je v horni poloze, je nad osou

: obrébdni. Predni vykyvné chapadlo 2 se sklopi do dolni polohy
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uchopi hotovou souddst 17 a upinaci piipravek 18 tuto soudést 17

uvolni. Predni vykyvné chapadlo 2 s uchopenou hotovou soudésti 17
se vykyvne do horni polohy. Horizontdlni jednotka robotu vysune
kombinované chapadlo o rozteéd chapadel v horizontdlnim sméru
dopredu tak, Ze soudédst upevn&nd v zédnim chapadlu 1 se posune

do osy obréabéni. Upinaci pripravek 18 upne souééét 17 a zadni
chapadlo 1 se uvolni. Vertikélnf jednotka stune kombinované
chapadlo nad pracovni prostor stroje a robot d4 signdl ke spudténi
stroje a zahdjeni daléf operace. Rotadni jednotka otodi rameno

s kombinovanym chapadlem do polohy odklédacfho stanovisté, verti-
kélni jednotka spesti rameno 5 s kombinovanym chapadlem dold a
predni vykyvné chapadlo 2 se sklopi do dolni polohy a uloZi hotovou
souédst 17 do odklédaci palety. Upinaci pripravek 18 ve stroji je
FeSen tak, aby po uvolnéni byl pfisiupny horizontédlné zpfedu>a

vertikdlné shora. Tento poZadavek Jje vyPeSen jeho sklonem pod 456.
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Predmét vynélezu,

: 224 948
1. Kombinované chapadlo primyslového robotu;pro zakladani souddsti

do stroje a.vyjiméni hotovych souddsti ze stroje vyznalujici se
tim, %e sestévé ze zadniho chapadla /1/ zav&Seného na nosnén
télese /4/ pevn& spojeném s horizontéléim ramenem /5/ primyslo-
vého robotu a z predniho vykyvného chapadla /2/ zavééeného

svou pevnou &elisti /11/'n; predni d4sti paralelogramu /3/, pomoci
kterého je vykyvnd zavdfeno na nosném t&lese /4/ zadniho chapad-
la /1/, prisem? zadni chapadlo /1/ obsahuje dv& zadni pohyblivé
Selisti /12/ spojené se zadnim ovléddacim vélcem /7/ pomoci
kulisy /6/ a predni vykywné chapadlo /2/ obsahuje mimo pevnou
éeiist /11/, p¥edni pohyblivou &elist /10/ spojenou s prednim
ovlddacim vdlcem /8/, prifem? k hornimu ramenu /13/ paralelogramu
/3/ je vykyvné pPipojen zdvihovy véleé /9/, jeho% pistnice /14/

je kyvné zavilena na nosném t&lese /4/ zadniho chapadla /1/.

2, Kombinované chapadlo prémyslového robotu podle bodu 1 vyznadujici
se tim, %e zadni ovlédaci vélec /7/ je soutésti nosného t&lesa /4/
zadniho chapadla /1/ a pPedni ovlddaci vélec /&/ je pripevnén kyvné
ne piredni pohyblivou &elist /10/ piedniho chapadla /2/.

3: Kombinované chapadlo primyslového robotu podle bodd 1
vyznadujici sé tim, ¥e pevnéd Celist /11/ predniho vykyvného
chapadla /2/ je zav&Sena na hornim ramenu /13/ i dolnim ramenu
/19/ paralelogremu /3P a predni pohyblivéd Celist /10/ je vykyvné

zavésena na pevné delisti /11/.

2 vyk:esy
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