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ANOTACE
SYSTEMATICKA KLASIFIKACE UCHOPOVYCH MECHANISMEB PRaM

Gchopové mechanismy jsou zdkladnimi vykonnymi orgény
PRaM, V dagopise REFERATIVNYJ JURNAL - PRaM vyddvanym AV
SSSR jsou mimo jJiné uvédény odkasy, které se tykaji dGchopo~
vyeh syatémi PRaM, Prevdind &4st téchto ciltaci je vénovédna
novym patentim téehto systémi.

V prdci je provedens systematickd klasifikace uichopo-
vych mechanismi podle hlavnich kriterijnich hledisek:
- podtu &lend mechanismu
- charakteru pohybu hnaciho a pracovaiho &lenu

- typu transformace pohybu mezi hnacim a pracovnim &lenem

Cilem prdce Je vysvétlit vznik novych patentl sledova-
nych systémi., V prdeci jsou uvedeny pFiklady patentovanyeh

mechanismi a jejich zafazeni do aystéml odvozenyech systema~-

tiskou klagifikaei,




SEZNANM PRfro=n

/ 1/ UGehopové hlavice pro PR-16P
{ 8islo vykresu : 2 ~ KOMf -~ OS ~ 149 ~ O1 )

/ 2/ Kusovnik tchopové hlavice

( 8islo kxusovniku : 2 = KOM ~ 0S5 - 149 = 01 )




SEZNAM POUZIVANYCH ZKRATEEK
A SYMBOLS

a - kotovany rozmér /um/
A - reakéni asila /N/
b ~ kotovany rozmdr /um/
B - regkéni sila /N/
c - kotovany rozmér Jmn/
c ~ charskteriaticky bod
D - primér menipulovenédho piedmétu /mm/
. e - vystPednost /om/
£ - koeficient t¥eni
Fp - sila od preumotoru /N/
F, - upinaci sila /8/
g - zemgké zrychleni /m 8/
G - tiha /N/
1 - kotovany rozmér Jmm/
m - hmotnost h¥idele /ke/
N -~ normélnd sila /N/
. p - parsmetr cherakteristického bodu /um/
P4 - reguladni parametr /um/
P - pracovni &len
PR - primyslovy robot
PRaM = prdimyslovy robot a menipuldtor
r, R = polomér kiivosti /mm/
s - aymetréla Gchopového mechanismu

8, - gymetrdla éelisti
S - gtPed

tednd sila
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dchopovy &len

uchopovd hlavice

kotovany rozmér

kotovany rozmér

soufadnice polohy stifedu S
chyba stfedéni

thel
thel

Uhel mezi 8,80p
dhel klinovych 8elisti
thel

Ghel nastaveni UG

/mm/
[/
/am/
/un/

/°/
/°/
/°/
/°/
/°/
7%/




GvopD

0d pofatku vystavby socialismu poklddala Komunisticks
strana Ceskoslovenska za nezbyiné posilova: Glohu sirojiren-
stvi jeko zdkladni pifedpoklad vystavby socialisticksho hogpo-
dd¥etvi, Nejinak tomu je i v 8. péliletce, kdy se klade dlraz
ne zvySovdni dlohy videckotechnického rozvoje jako rozhoduji-
ciho éinitele intenzifikace ekonomiky.

W r

TEZi8tém védeckotechnického rozvoje se md stgt vyudicd

¢
-

mikroelektroniky automatizovanych systémi rizeni technologic-
kych procesli, urychlovdni vivoje a zavedeni do vyroby pruZn;ch
vyrobnich systéml, unifikovanych moduld primyslovych robotl

a manipuldtord & robotizovanych technologickych komplexil.

Cilevédom® uplatnovans robotizace technologickj?%roces&
a rozvoj robotl jgou wmimo jiné tésné spjaty se svétovymi tron-
dy v zdkladnim a aplikovaném vyzkurmu a ve vyveji rchotid a =
poznatky a zkusSenostmi z jejich vyroby, odby:iu a zesvddini do
vyrobni prazxe. Stdtni cilovy program vyvoje a uZivéni robvoil
v nadi virobd je dokladem gougtPedéného Ugili v nafdi republi-
ce.

Crimyslové roboty se pougivaji pifl nejriznéjiich opers-
cich a pracuji se Sirokym spektrem souldsii, které se vitsSirou
liéi co do hmotnosti, rozmirid, pevnosti a konfigurace, 0dliiné
byvd i umisténi t8Zi&t¢ s drsnost povrchu, Soucasti jsouw pPi-
tom vyrobeny z nejriznéjdich materidld jako jsou rizné kovy,
keramika, sklo, dPevo, umélé hmoty apod. Mohou to hy* masivai
vykovky, rozm3rné obaly z umclyeh hmot, plechové tabule, drobné
souddsti, sklenéné ftabule =~ Lrubky apod. Jeden yoboi pritom
miZe byt urden k prdci s nejriznéjsimi soucddstkami. lzoto an

obvykle pro kaZdy wmod-1l primyslového robotu vytiva¥i zneln;
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polet nejrizndjsich konstrukinich provedeni vystupnich hlavic.
Prdvé tato prdece pojedndvd o vystupnich hlavicich, na
teré se wmlZeme divat jako na prvek, kitry ukonéuje polohovaci
& orientadni kinematicky Fetizec manipuldtord a prinyslovych
robotl. Je to ta Cdst, kterd pPichdzi bezprost¥edné do styku
s objekty manipulace nebo technologického procesu.

PPi sledovédni struktury lchopovych hlavic Je noZné si je
predstavit jako mechanismy, u nichz Jjsou vhodnyn zplsobem rou-
mist3ny Gchopné prvky - orvky, které prichdzeji do styku s
objekty manipulace a bhegzprosifedné se podileji na jujich uchy=-
ceni v hlaviei.

Struktura hlavic a prostorové auspordaddni dchopnych prvkld
se voli £ ohledem na tvar a rozuméry objektl, po pfipadé podle

charakieru gpoluprdce s dalf¢im zarigzenim.
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1,1 KLASIPIKAGCNYE zmaAkKkyYy veé¢srurrnfcsm
HLAVIC

1. CHARAKTER CINNOSTI

Gechopové hlavice slouZi k uchopeni a k manipulaci s piedméty
- polotovary, nédstroji.

Technologické hlavice jsou urdéeny k provéddéni technologickych
operaci - gvafovdni, broudeni, st¥ikdni. Charskteristieckym
znakem je pPislusny ndstroj odpovidajici dané operaci.

2, zpBsos vyvozent fcmornf sfry

. Mechanické ~ hydromotory, pneumsatickymi motory, elektromotow
Yy, elektromagnety, pevné a stavitelné opéry, pruiZné a od-
pruZené delisti,

Magnetické - elektomagnety, permanentni magnety.

Podtlakové =~ podtlakové komory, deformadni pFisavky.

3. 2pBso Rfzenf Genopwf sfry

Aktivni = pFi{mé Fizeni uUchopnéd sily prost¥ednictvim Fidiciho

obvodu PRaM, umo¥nuji ssmi o sob& jednak uchopeni ale 1 uvol-
néni pFedmétu.

. Pagivni - prvky, které umoZnuji uchopeni objektd bez Fidicie

ho systému ~ jsou bez ovldddni idchopné sily.

4. STUPER SPRCIALIZACE H

Univerzdlni ~ schopné uchopit objekty s Sirokym rozsahenm
gecmetrickyeh a fyzikdlnich parametri,

MnohotGlelové ~ usplisobenéd k uchopeni objektd za ohranicdeny
gortiment povrehl, odlisujicich se tvarem nebo rozméry,
G&elové ~ uzplsobené k uchopeni a k drZeni skupin objekti
majicich stejnorodé konstrukéné-technologické parametry.
Specidlni - zabezpeduli uchopeni a drZeni jednoho druhu

- 13 =




objektu manipulace.

5. PRACOVNE ROZSAH GH

Sirokorozsahové - uzpisobené k drieni objektd v Sirokém
rozsahu rozmérl upinanyeh povroehi.

Nizkorozsahové ~ uzplisobené k drieni objektd v ohraniendém
rozsahu rozmérl upinanych povrechi.

6. VYBAVENL v z4vIsrosrI ma G¥ELU pouZirf

Gohopové hlavice mohou byt vybaveny doplnujieimi zaPfzeni-
mi pro lokdlni pFemisténi ( nap¥, dotladovaci za¥izeni )
nebo s pridavnymi zafizenimi pro vykondni nékterych tech
nologickych operaci ( nap#. niZfkemi pro odastFihnuti vtoko~
vé goustavy p¥i vyjiméni umélohmoinych vyliskd z lisovacich

forem ).

7. = 8., POSET PrACOVNTCH POLOH A zpBsor PrRLCE 6H

Mohou byt jednopolohové a nékolikapdlohové. Podle zplsobu

price je moZno ndkolikapolohové rozddlit na UH s:

-~ posloupnou ¢innosti = dvoupolohovd zarizeni s polohou
sevienou neb?rozevienou

- paralelni &innosti - OH maji{ ¥adu poloh pro soué#sné
uchopeni{ nebo pustén{ skupiny souddsti

= kombinovanou ¥innost{ - UH jsou vybaveny skupinami
paralelné pracujicich tvichopnyeh 3lend a tyto skupiny
jsou uvddény do Einnosti nezdvisle jedna od druhé

9. zpPBsoB UPEVNENE X RUCE PR

Nevyménné - OH tvof{ s rukou PR pevny celek, u kterdho ae

nepredpoklddd vyména ( nap¥. v hromadnéd vyrobé )

Vym&nné -~ zarizeni predstavujici samostatny uzel, ktery je

k ruce PR piipevnén pomoci sSroubdl,




Rychlovyménné - spojeni UH s rukou PR zabezpeduje rychlou
vym8nu ( nap¥. pomoci bajonetového zdmku ).

Vhodné pro sutomatickou vyménu ~ konstrukéni provedeni UH
zabezpeduje mofnost automatické vymény na ruce PR,

1.2 POZADAVEKY NA KONSTRUERCTI 0H

1. vyvozeNf GcHorNE sfiy ropikE PoDmMINEXK EINNOSTI
Velikost Gchopné sily se voli s uréitou bezpeénosti, protole

. musi byt zaruceno drZeni objektu ve vSech fdzich pohybu, kdy
mohou ptisobit:

- getrvacdné sily p¥i rozbéhu a brzdéni

- odstiedivé sily pfi rotaénich pohybech

= tiha

- vnéjsi s{ly gzplisobené odpory pPi vyjiméni objektld ze zdsob-
nikd, p¥i vkldddni do upinacich p¥Fipravkd, sklididel strojl
a pod,

2. zARUCENT PRESFROSTI POLOHY UCHOPENEHO PREDMETU
_ . Presnost polohy objektu v dchopové hlavici je ovliivnéna
tvarovou a rozmérovou nepiesnosti objektu, tvarem a pPfesnosti

stykovych ploch, presnosti uloZeni Celisti a vilemi v pTevo-
dech.

3, MOZNOST KOMPENZACE REPRESNOSTL POLOHOVANE
D&leZitd podminke, z dlivodu umoZnéni spoluprdce manipuldtoru
nebo primyslového robotu se strojem, manipuldtorem a pii

realizaci operaci s vydsimi poZadavky na pPresnost,




4, MINTMALNf HMOTNOST A ROZMERY

Hmotnoat hlavice spolu s hmotnosti objektu musi odpovidat
nosnosti manipuldtoru nebo primyslového robotu., DileZitym
parame trem dchopovych hlavic jsou piiéné rozmiry, ktexé

urduji minim&ini potiedny prostor.ﬁro manipulaci.

5. MoZNosT SERfZENT v URSITAM ROZSAHU
Konstrukce dchopovyeh hlavic by méla byt p¥izplsobitelnd v
uréitém rozsahu zméndm pracovnich podminek nebo tvaru a

rozméru objektu manipulsace,




1.3 BLOKOVE SCHEMA GCHOPOVEHO MECHANISMU

Priklad mechanismu :

e AL

M H PC
HNAC! SKUPINA VLASTNE UM

Obecné blokové schema UM

Obr, 1.1

Meeoo. hmaci motor UM

Hee... bnaci &élen viastniho UM

Peosos pYevod mezi hnacim motorem & vlastnim hnacim
¢lenem

Peeesrs prevod / transformace / mezi H a PC

P8.... pracovni &len = lchop mechanismu




1.3.1 CHARAKTERIGSTIKY A KLASIFIK.
ZNAKY JEDNOTILIVEcCcH BLrLok® ©6u

1, HNACT MOTOR - jeho typ a charakter pohybu ( M )

TYP HM CHARAKTER POHYBU | 0zZNAZENE
ELEKTROMOTOR
- programové Fizeny rotace m
- krokovy rotace M2
= linedrni posuv M3
PNEUMOTOR

. ~ rotacéni rotace M4
-~ linedmni posuv M5
HYDROMOTOR B
-~ rotaéni rotace Mé
- linedrni posuv M7

2, PREVOD ~ mezi HM & hnacim Elenem UM ( P )

CHARAKTER PREVODU TYP PREVODU ozNACERT
. KONSTANTRE R ——=R 131
R—=P P2
P—=P P3
P——R P4
NEKONSTANTNS R—~R P5
R—P P6
P—=P P7
P —=R . P8




3., VLASTNf mNACf GLEN ( vlastniho ) UM ( H )

CHARAKTER POHYBU 0zZNAGENRE
ROTASNE H1
POSUVNY H2

4. TRANSFORMACE = mezi hnacfm Slenem M a P& M ( T )

CHARAKTER PREVODU | TYP PREVODU 0zNASENT

KONSTANTNS R—=R | P—=P T | T5

. R—=P | P—=R T2 | T6
R—P'| p—=P" 3 | 7

R—0 | P—=0 ™4 | T8

NEKONSTANTNE R—=R | P—=P 29 | T13

R—eP | P—=R T10| T14

R—=P | P—=P" T11| T15

R—=0 | P—=0 T12 | ™6

Pe.o» posuv v pFimodarém vedeni

. P'... posuv bez vedeni ( k¥ivodary )

Struktura a typ mechanismu je plné popsdn:

J=1«~8
k=1=16




1.3.2 PREfXxLADY oznwa8ENSf G DLE
KLASIPIKASGNSfcH 2zwNaAEKS
JEDNOTLIVYfCcH 3BLokx#B

Ml P11 T
|
b
/Tr----1

M1 P2 T3

M5 P3 Té6 3

] H
K//// ///a K? *
/

M4 P3 T16




1.4 GEOMETPRIE POHYBU §&
( rovinné piipady )

P¥edpoklad: pohyb obou {resp. v:éech) G& shodného charskteru

1. RoTACNE
~ kolem stdlé osy

— -

hg

Gl
2. POSUVNE
- p¥imodary (ve vedeni) 2= =——
G2
T
~ pPibliZny primocary .
- kFivodary (kruhovy) ﬁj
[ i G
—
3. OBECNY
A
L ) ( G5
\
r, o /I///ﬂl
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1.7 SYSTEMATICKA KLASIFIKACE UM ODVOZENYCH 2ZE GTYRGLENNYCH

MECHANISME

——-

HC
1\
A

35}

Obr., 1.2
Klasifikaéni gnaky:

l. Mechanismy odvozenéd ze &tyFélennych kinematickych
retézcl typi A, B, C, D.~ symetrické mechanismy.

2. H - &len na rému s rotadnim resp. posuvnym pohybem
Charakter pohybu hnaciho ¢lenu.

3. P8 -~ Gchopovy &len s pohybem rotadnim, nosuvnim,
obecnym rovinaym. Charakter pohybu pracovniho
glenu.

4. Z bodu 2. a 3. vyplyvd charaskter trarmsformace pohybu

". mezi hnscim & precovnim dlemem.
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1.8 TABULXA XORESPONDUJIfcfcen
PATENTOVANYCH A KLASIPIKOVA-=-
N¢fcH MECHANISUS

Patent Odpovidd mechanismu ém
v.r v klagifikaci Poz ka

(stét, cislo) (tsbulke, Sislo)

JAPONSKO 1 K3 Plati pii uvaZovéni

JAPQNSKO 1 K3

57 - 156 185

Usa 1 K4 P¥i uvaﬁovéniiéé.2,

4 511 305 3 a 4 -~ odpovida K3,

EssR 1 K4 PFi vypusténi 81,5

221 086 a upevnéni tuchop.
prvku na ¢1.3 resp.
4 - odpovidd X3,

227 946

JAPONSKO 1 K5

59 -~ 97 885

3SSR Plati, kdyZ rotad,

927 486 e P°h°n’43dg1:% y
nahradime pXimodar,
na &l.4.

967 799

83sr Plati, kdyz ¢1.3

NSR o m4 g%oienig Egsgvnégo
8l. mezi ¢1.2 a

2 916 312 Al vzniké mech. C3
nebo D5 ~ zdvisi na
uchyceni

NDR 2 T4

2 008 678

JAPONSKO 5 T4

57 = 97 883
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§ssr

Plati, kdyZ &1.5

SSSR 3.1 B3

1 016 155 A

FRANCIE 3.1 B3

2 537 908

8ssr ' 3.1 B3 Plati pro &1.2,3,4.

205 535

8ssr 3.1 B3 Plati pro &1.2,3,9.

209 316

CSSR 3.1 B3

205 565 —

EssR 3.1 B3

229 162

CssR 3.1 B3

VUKOV , P 11

CsSR 3.1 B3

VUKOV , P 14 B |

8sSR 3.1 B3

VUKOV , P 19

JAPONSKO Plati pro &1.3,4,5.

59 ~ 102 588 3.1 B3 P¥i uvajovéni 61.2,3
a upevnéni upinac:.ho
prvku na rém - odpo-

) - vidé Ké6.

UsA 3.1 B3

3 448 865 )

NSR Plati, kdyZ &1.2 je

3.1 B4 ’

3 147 285 A1 | rémen.

8ssr 3.2 o3 P*1 uvaZovéni &1.2,3

213 617 * 4 a posuvu 21.

Essk 3.2 C3

VURKOV , P 22

G3sR 3.2 ¢3

VUKOV , P 04




8ssr
VUKOV , P 08

&ssr
VUKOV , P 02

&sSsr
YUKOV , P 13

JAPORSKO
59 -~ 93 283

Plati pro ¢1.2,3,4
nebo ¢1.4,5,6.

JAPONSKO
58 ~ 120 485

N3R

UsA
4 484 775

4.1

8SsR
211 023

Plag{ pro ¢1.2,3,4,
5. C1l.5 je upevnén
na rém a &1.2,3 meji
samostatny pohon,

Plat{ pro ¢1.2,3,5.

8ssr
224 948

Plati pro &81.5,6,7.
KdyZ rdmem &1.4,pak
¢eliast 5 je pasiwi,

FRANCIE
2 550 723

JAPONSKO
58 ~ 223 587

Gssr
231 088

Plati pro ¢l.2,3,4.

8ssRr
227 944

——— ]

GSSR
220 067

N3R
2 937 061 C2

S

JAPONSKO
59 -~ 152 083




JAPONSKO
59 = 102 587

VELKL BRITANIE
2 137 160

NDR
158 373




2, PRESNOsST POLOHOVANTE
( CHYBA STREDENT )

je zdvisléd na:

1, GEOMETRII POHYBU tdchopového Slenu ( rotace, posuv,
obecny pohyb )
2, POLOZE Gchopového &lenu ( dhlu ¥, 87, Py -. )

3., GEOMETRII TVARU delistf{ ( dhlu.J klinovyech delisti,.. )

4. zPBs0BU PRIPOJENE Selisti k chopovému Slenu
. _ ( pewvné, oto¢né )

P¥esnost polohovdni je df18im kriteriem vhodnosti systému
k dané teechnologii pPemisténi vyrobku,

V tabulce 5 je uveden pF¥ehled chyb st¥edéni pro rotaéni a
posuvny pohyb Gchopovych Clend, pFi rizném upevnéni delisti

( pevné, otodné ).

=33 -




2.1 CHYBA STREDEGSRT
POSTUP V¥POSTU PRO PREVNOU JELIST

A\
P d.
il [‘ﬁ'— ( T + ’Yz}
,7’ ?2 ’
e 7 \
2 k 2. ﬂm{u'..la.
l.;.r."\o L3
0
Obr. 2.1
Pro nepfesnost polohy stPedu S plati:
A% = 2 - 2 (2.1)

kde z = Z + %o

2 obecného trojihelnika a asinové véty vyplyvéd

® sin 4
sin (#+ ¥)

a z pravouhlého trojihelnika

Znp = = e-gotg (3r+70
P

X

&

ra

Obr.

2.2



3, e z pro (4+%)= 90° & plati z_ = p-sing , tj. pro
¥ = 90 - ¢ kdy%Z symetrdla al_L 8.

Po dosazeni za z a z, do (2.1) a vprave

1
)- 1] - ¢-cotg (3-* ¥) (2.2)

AZ = P 81113’ l:m

Pro prémér uchopoveného pfedmétu z pravoudhlého trojihelnika

vyplyvd
D= 2 g, + ?,a)'sincf (2.3)
kde soufadnici % zjistime pomoci sinové véty
sin 7
g, =D (2.4)
gin (%)

a soufadnici 9, 2 pravoihlého trojdhelnika

e

¥." éin(r*’Y) 2:2)
Dosazenim (2.4), (2,5) do (2.3) s Gpravé plati:
2
() {p-ain?" + e} -sind” (2.6)

P¥1i uvaZovédni y = 90° plati sin (%4-’)") = cos Y a
cotg ('g +7) == tg) . Dosazenim do (2.3), (2.6) plati:

1

co8 '*f

Az:p[ -1} +e-tg'}" (207)




2,2 TABULEKA 5

L.

ScHEMA GCHOPOVERO SLENU

CHYBA STREDENL
prROMER VEROBRU

(az)

(P D)

st
PEVNE SELISTI

ROTAG

orolnf GELISTI

AE*P-(cos’r ~1)

D=2(e + pesin ¥ ) sind”

S- sy melrala

L(\(.L\OP w

o

POSUVNY

AE = X- €08 X

D=2x- sinok- sind”

-

i

Pro o= 5 = aAz=0

D" 2x-$i.nar

bi-—-P(cos Y-1)
D- 2(8 Py tp: sin ’)") sind”

regu lagnt para metr

pro ¢0

< P

ROTASNT ( PARALELOGRAM )

az=p (cos’}"-‘/)
D=2(etptpsin¥) sind




2.2.1 GRAPF
zAvIsLosT PROMERU UCHOPOVANEHO PREDMETU A NEPRESNOSTI
POLOHY NA OHLU NasTavENE PrAcOVNIHO CLENU

| i
az 9D
+70
21 160
® 0 lso
g4 +L40
61 130
ot 120
24 110
25 v
. Grafickd zdvislost pro pevnou delist s rotadnim pohybem.

Volené parametry: p = 100 mm
e = 10 mn
¢ = 80°
J = 55°

Vysledné grafické zdvislosti jsou ovlivnény volenymi para=-
metry. Pro volbu nejoptimdlnéjsich rozmérovych parameird
dohopové hlavice z hlediske minimdlni chyby st¥edéni ucho-
poveného piedmétu je vhodné pouiit vypofetni techniku s
grafickym vystupenm.
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2,3 TREsNOSs?T PoLOHOVANTS
U XKLIKOVEHO MECHAXNISMU

. o i ) ’Y
/
€ ) { N ;S(x.az, ¥+20) N
00 aocuwdvnontl g ¥ x
dehopautho wech. 8 \ Y
.\
Obr, 2.3
Pomocné vztahy
rosin f = eq + 1l.-8in ¥ (2.9)
. r-cos ¥ + X; = 1-cos ¥ (2,10)
1
z (2,9) vyplyvéd sin Y = —3 ( r-sinf - e, ) (2.11)
(2.10) vyplyvéd Xz = 1-cos’y = r-cos ¥ (2.12)

J T v
Plati cos ¥y =V1 - sina’)" = V‘I - (—1-3111 ¥ - e, )2

(2.13)

Vyjéddfeni sou¥adnic x, y bodu C
X =x, +Xx,=rcosf +acos¥ +csiny (2.14)
y=e+rsiny +asgin¥ -~ ccos ¥ (2.15)
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Dosaszenim za ain ¥ a cos?¥ wvztahd (2,11), (2.13)

g |

T 5 e
X =7rcosf + aV‘l - ('i-ainf- e,) _-+--£(r.a:lnf- e,)

(2.16)
ae, “ a8 1t T zﬁ
y=e -——i—-+r +—1-) sin ¥~ ¢ V - -—1—31n - e,) (2.17)

1, PEVNS JELISTI

Obr, 2.4

KdyZ s, Je kolmé na AB pak jeji smirnice k = - ”
tg

Z obr. 2.4 plyne: z=X+y-tgy (2,18)




Zédkladnf poloha mechanismu:
Yl

B, |
<1 s A

AELLL 7 E L™

4

C, (xo I\fo)

Obr. 2.5
@

Kde r.sinyf =e, & y=0
e

Pro Y plati {/= ercsin . (2,19)
Pro soufadnici z, plati

Z,= X, = r-cos Y+ a {2.20)
7 obr. 2,5 plyne pro primér uchopovaného piedmétu:

D=2 CSaind (2.21)

. kde 5§='V(xa-x)2+(3ra-y)2'




2, o0rolNf SELISTI

Pro souradnici
Chyba atfedéni

Z obr. 2.6 pro

D=y

Obr, 2.6

stfedu S plati: Z=X

N EEEEN (2.22)

primér uchopovaného predm&tu plyne:

ain d (2.23)
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3.

UNIVERZALNY B3IROKOROZSAHOVE
G§cHOPOVE MECHANISMY

Na primyslové roboty a manipuldtory, které precuji v

kusové nebo maloaériové vyrobé se klade Fada poZedavkil, mezi

nimiZ p¥evaZuje poZadavek univerzdlnosti. CoZ znamend spole-

hlivé zvlddnout manipulaci s objekty, u kterych se méni tva-

rové, rozmérové a tim i hmotnostni parsmetry. Souddsti vatu-

puji do vyrobniho procesu v malych objemech vyrobnich ddvek

a v pomérné krdtkych &asovych intervalech. Z hlediska vzdjem-—

. ného piiscbeni - manipuladni jednotka = manipulovany predmét

3.1

3.2

se tyto pofadavky soustPeduji na vystupni - pracovni Sleny
Gehopovych hlavic.

Rozliduji se dva zékladni typy 8irokorozsahovych dcho-

povych hlavic:

Gehopové hlavice pro manipulaci s pledméty vdlcového
nebo jiného tvaru, kdy primér D nebo jiny charskteristice
k¥ rozmér prifezu je nékolikendsobné mendi neZ je délka
piedmétu, Jeko p¥iklad mohou slouZit nédsledujici patento~
vané mechanismy:
PATENT: C&SSR 205 562 , 1980

8ssR 229 162 , 1983

Gssr 231 088 , 1984

Gchopové hlavice pro manipulaci & piedmdty kruhového

tvaru, kde P De ( Dy D )« Navie je zde nutno

max
uvazovat stabilitu - pFfesnost stredéni Sirokého rozsahu

primérd uchopovanych piedméti,



SIROKOROZSAHOVY UCcHOP?

MANIPULATORU

L]

PATENT : OSSR 205 562 , 1980
KRAVEC,K. , KR(G,3. « PRESOV
RZ 1984 - 6.37.78 P.

=
gy
{

Mechanismus umoZnuje manipulaci s predméty, které v
pribéhu technologického procesu znaéné méni sgvoje

rTOoLmary.




S5IROKOROZSAHOVY UCHOP PRal

PATENT : &SSR 229 162 , 1983
2ELINA,P. , SMATANA,J. - PRESOV

Celisti 5 se mohou volné& piestavovat po vodicich 1iS-

tdch. Jejich poloha je fixovdna 3rouby 7.




SIROKOROZSAHOVY GCHOP PRal

PAPENT : OSSR 231 088 , 1984
ZELINA,P. - PRESOV
ROZMAN,HM, ~ BRETEJOYCE

felisti jsmou rozevirdny pomoci pékovéhc mechenismu
& ozubenych segmentl 6. KaZfdy pdr Celisti lze ovlddat
samostatné tdhly 2, 2°.
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3.2 5ITIROKOROZSAHOVE (M PRO
EKRUHOVE PREDMETY

ﬂDe(Dmin, Dmax)

PROBLIEM sTHEDENT
Navrhnout OM pro uchopeni kruhovych predmétd P D

;ﬁﬂ% kdy D, < D <D,
pro D1 = Qmin
Vou -
g 1 & %>¢ %2 = Pmax
] ;;} Pricdem%
AR e az =0
2. &oz— MIN
$2

Obxr. 3.1

3.2.1 UucHpovAnf PRI wnurovf cHYBE stREpENS

1. Nulové chyby se dosdhne vhodnou geometrii pohybu (s
8 klinovymi éelistmi.

G& se posouvaji po pFimodarém posuvném ulofeni:
Pro § D plati

= D=2zxgs8ind /(3.1)

a pro

: . D, = 2-x2-sindr {3.3)
)4
z (3.1), (3.2)

D,

—_— (3.4
2 sind )

X1=

Obr. 3.2



D

2
x TR e e e . 3.
2 2 s8ind (3.5
. . X2 = X
Pro poZadovany zdvih platf{ h = (3.6)
2
Dosazenim (3.4), (3.5) do (3.6)
k ( ) 1 ( ) {
h = D =~ D = D - D .
gind 2 1 gind  W&X min 3.7

Vystupuje problém konstrukce pfevodl mechanismu pro zdvih
posuwného &lenu s poZadovanym zdvihem h.
Jako p¥iklad mohou slouZit ndsledujici patentované mechanismy:
PATENT: VELKL BRITANIE 2 137 160 , 1983

8ssr 227 944 , 1983

ESSR 227 946 , 1983

JAPONSKO 59 - 97 885 , 1982
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SOUSTREDNY ¢ CHO?pP

PATENT : VELRL BRITANIE 2 137 160 , 1983
HUANG GINGSEN - NATIONAL RESEARCH
DEVELOPMENT CORP,

RZ 1985 - 8.37.126 P,

Qeeeses Femen

3eveses kluzny blok

4ecrees excentrickd Temenice
5:6,7.. Femenice

Bevevss eligt

Jseseces upinaef prvek




STROKOROZSAHOVYE GecHOP

MANIPULATORTU

PATENT ; USSR 227 944 , 1983
JUREC,L. , KRAVEC,K. ~ PRESOV

| O
S AN
s

N .
Ba® s
. [

2.... posuvnéd bnaci jednotks pevné spojend g Fetézem 3

34000 uzaviceny retéz
40 *re kladka
Deces vodici lisdta

64... uchopovaci celist
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SIROKOROZSAHOVL UCHOPOVACT

HLAVICE PR

PATENT : OSSR 227 946 , 1983
Kr&,5. , BOnAUIK,L. - PRESOV

F
24
sl
w K
4
22 23 1
7 eza 1
/‘
T 5 =
6 6

2eeee elektromotor

3.... 0zZubené soukoli

4ese. hiridel s pravym a levym sdvitenm
Seees vodici 1i8te

600 e éeliat
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GCHOPOVLE HLAVICE PR

PATENT : JAPONSKO 59 - 97 885 , 1982
UTIDA EJITIRO - K.K. TOYOTA KOKI

R% 1985 - 11.37.135 P.

12.37.189 P.

2

Lk L ik Ll L

)
I S =
—— by
T " T
’ NN\ ]
T, = 3

2ee0s hiidel rotadéni jednotky s kufelovym kolem
3ee0s h¥idel s pravym a levym zdvitem
! SN vodici lisSta

5.... éeliat

- 51 e




2. oz = 0 ... podminka plati pro pFesné urieny funkéni

obrys GG p¥i rotadnim resp. obecném pohybu Gchopnych &lent.

Obrys ¥,u88 s rotadnim pohybem je volen jeko piimkovy a

obrys #: je obdlka krufnic k .

Obr. 3.3

Obecné plati, Ze kruZnice k tvofi jednoparametrickou

soustavu kFivek, které jaou popsény rovanici
F ( X, ¥ Y ) =0
Y.....parametr kifivek k

Obdlke ¥, je G (x, 3y ) =0 , kterou zjistime Pedenim

rovnic:
F(X y,F) =0 (3.8)
OF |

a to vyloudenim parametru ¥ z (3.8), (3.9).




Konkrétné pri voleném a :
#Mzx,y, ’Y)-(x—xs)a+(¥-ys)2-r2- 0 (3.10)

kde x_=R-cos?
yg=R-sin?y (3.11)
r sg=R-gin?y
Dosazenim (3.11) do (3.10) dostaneme konkréini tvar
F(x,y, ¥ )=0 |

x2+y2-23x- cos Y =2Ry. sin¥ +2aR-ain? ---ta.‘?-fiac:cna2 Y =0
(3.12)
jejiZ derivaci podle ¥
. y=x-tg¥V ~a+R-gin¥ = 0 - (3.13)

Z rovnic (3.12), (3,13) lze urdéit :
x=£, (%) , y=£,(%)
Dosaezenim y ze (3.13) do (3.12) se dostane pro x :

X = R-\‘1 - K2 -[1 +2k-( k - %-)J (3.14)

. 2 a
3‘8&4-21{‘(1{-*—;)}1 (3.15)

kde k = sin?¥

Pr-o 38;
e ke
0 & < 1

Obr. 3.4

-53 =




3.2,2 vucHoPovANf PRI miwmufrnf cHYBE stiepfnf

1. Ochopny Glen je PeSen jako pFibliZny p¥imovod.
AZ AR

e

BN

1
>/’ Co

Obre 3.5 ’

. 2, Gchopny &len je pPibliZné urfen funkdnim obrysem
éelisti ( odpovidd 3.2.1 = 1 ).

3. KaZdd delist dchopného &lenu je specidlné uloZena - je
souddsti Jiného &lenu lchopového mechanismu.
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4. PROBvoDNf A ve¥pod8novi zPREVA
GcHOPOVE HLAVICE URGSENZE PRO
PR=16FP

Navrhovand tchopovd hlavice je urdena pro primyslovy
robot PR-16P, kde bude upevnéna osmi Srouby M8 o roztedéi
J 4 58: 0,1 mm na pFirubu robota = st¥edéni je ne H 70 h8 mm,
hloubky 4 mm.,

Predpoklddd se vyroba jediného kusu navrZené utchopové
hlavice,

Gehopovéd hlavice se mi¥e nap¥iklad poufit pro manipulaci
8 ocelovymi h¥ideli - polotovary o rozmérech 9 60 «~ 120 mm,
normdlni teploty, Hiidele budou odebirdny UH z pdsového
dopravniku, po kterém jsou dopravovdny ve svislé poloze.
Up{nén{ obrobku se uskutednuje v horizontdlni roviné&, hotovy
virobek se opét odklédd ve vertikdlni roviné na pdsovy doprav-
nik.

Pohon UH je realizovén pomoci linedrmiho pneumatického
motoru, pracovni ¢leny konaji rotaéni pohyb.

P¥i ndvrhu OH se vychdz{i ze statického vypodtu ilichopné
aily a uvaZuje se nejméné piiznivy pP¥ipad orientace manipulo-

vaného objektu béhem manipulace -~ svisld poloha.

Plati: G = ZT = ZN;-f (4.1)
kde G = m-g = 2,67-9,81 = 26,2 /N/

4.1



Ze vzitahu (4.1) se vypolte normdlovd sila, soudinitel t¥eni

f = 0,1.

G 26,2

N-—If—- Tﬁ-’rg 65,5 /NW/

Minimélni ~ kritickou dchopnou ailu P, dostaneme z pravouhlé-
ho trojihelniku,

kde Fuk = 2-N.-eos ¢ =
= 2:65,5-¢08 45%= 92,5 /N/

Obr, 4.2
& Uchopnou silu z kritické, kterd se nésobi koeficientem bez-
peénogtl k = 2

Fu = k-Fuk = 2-92,5 = 185 /N/

Pro stanoveni sfly od pistu je nutné zndt sily, kters plisobi
na ¢l. 3.

Poloha &1. 3 je uvaZovédna p¥i sevieni objektu o P 60 mm.
a b -

en

ip
Obr. 4.3

Z obr, 4.3 se dostane soustava rovnic, z kterych lge urcit
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Jednotlivé reakece v kloubech:

T..... Fu-qu-Bya 0 (4.2)
TTeess A =B =0 (4.3)
DY F, b =-Bg-0-B,-a=0 (4.4)

tg B = ‘ (4.5)
X

z (4.2), (4.3), (4.4), (4.5) se dostanou sloia’;i:y reakedi:
F (b + a)
u 185-( 75 + 60 )
. By =*c +at83 *mw_’ 236,3 /N/

Ay = A - tg /B = 236,3-tg 55° = 337,5 /N/

By = 'A‘y -F, = 337,5 - 18 = 152,5 /%/

pomoei nichZ se dostanou vysledné reakéni sily:
A = VAi +

B = \’B§+ B° V236,32+ 152,5° = 281,2 /N/

P#i vypoltu sily Fp od pistu se vychdzi z rovnovdhy t¥i sil.

A %
CINES
Y A

Obr. 4.4 Obr. 4.5

TN

= V236,32+ 337.52 = 412 /N/

N




Pomoci sinové véty se zjisti minimdln{ - kritickd sfla, kterou
musi pist plsobit,

A sin ¥

. _s8Bin 70°
Fox = sing = 2 “Emsee = 473,6 /NW/

S ohledem na moZnost kolisdni tlaku a beszpednost upnuti objektu
manipulace se voli bezpednost 30 %,

P = k-F

p pk = 1’3 * 472’6 = 614’4‘ /N/

P¥1 ndvrhu pistu linedrniho pneumatického motoru se uvaZuje
. tlak v rozvodu p = 0,5 MPa a pomoci vztahu ( 4.6 ) se
vypolte primér pistu.

P 47
= D o P 6
P 3 Py (4.6)
4F
4-614,4
kde D = —/F-=- —Zpuf.a= 39,5 /my/

Primér pistu pneumatiockého motoru je volen 40 mm,

Pomoci vypodtenych sil a reskci se miiZe navrhnout velikost
”
‘ gepli, které spojuji jednotlivé d&leny UH,
Kontrola & nédvrh se provddi jen v tom nejexponovanéjsim misté,
Kontrola Gepu na stPih v mistd pos.4 2 pos.5 (viz, p¥iloha

/).

Obx, 4.6




Plati:

2
md
2r 1 _2- 412
kde 4 = V 7T, V—W 2,09 /mm/

S ohledem na velikost pdk se voli dep 8 x 22 mm SN 02 2109.10.

Kontrola Sepu v misté pos.4 a pos.5 na otladeni

P =& = o5 = Ha5 = 515 /iPa/
Cep na otlafeni vyhovuje, protoZe p; Sepu je 24 MPa a p téhel
Je 50 MPa.

Struktura dchopové hlavice odpovida klasifikaénimu rozdéleni
z tabulky 3.1 , 2z které vyplyva, Ze jde o typ B3.

Z hlediska rozélenéni tdchopovych hlevic na jednotlivé bloky
se Jjednd o hlavieci typu M5 P3 Tl4.




5% PECHNICKO-EKONOMTICKE
ZHODNOCEN{

Historie technického vyvoje v tomto stoleti smérfuje
neustdle ke zvydovdni produkiivity prdee a vyufitelnosti
vyrobnich gaX¥igzeni a tim i1 ke zvySovdni Zivoini drobmné lid-
stva,

Soucdasnou primyslovou vyrobu charakterisuji zejména
vikonné stroje a za¥igzeni na rizném stupni automatizace, kte-
rd jsou oviem doati zPidka spojena do automatickych linek.
Ale v soulasné etapé védecko~technické revoluce je tieba po-
ufivat vykonnych a spolehlivych manipuladnich za¥izeni, kterd
spojujf pFfesnost a spolehlivost sutomatd s pruvinosti a adapti-
bilitou univerzdlnich zafigeni, Tyto itendence se projevuji v
postupném zavddéni prufnyeh vyrobnich systémid a ve vzniku
Iprﬁmyalovjch robotd, které vedou k dspoie prasowmioh s=il, vy-
loudeni subjektivnich chyb pracovnikd a k radikdlni raciona-
lizaci pracovnich procesll za maximdlni dspory &asu a energie,

vérim, Ze tato prédee dude pFfinosem pro pracovniky -
konstruktéry ndrodnfho hospodé¥stvi §SSR, co se tyle informo-
vanosti a lepdi orientace v problematice dchopovych hlavie
primyslovych robotd a manipuldtord, ponévadi dAvd moZnost
posoudit a porovnat technicky pokrok a rizné varianty FesSeni
vohopovych hlavie ve sv&td & v CSSR. P¥1i konstrukel a névrhu
volit a vychdzet z téch nejoptimdlnéjdich Fedeni pro ten kte-

ry objekt manipulace,




2 L£vER

Vychoz{ anelyza pro sledovéni moZnyech variant FeSeni
zkoumd tchopové hlavice podle jejich struktury, tzn. Jeko
mechanismy,

Provedeni pouZitelnych dchopovyeh hlavic je velké
mnoZstvi vzhledem k velkému podtu riznych typd pFedmétd, Pro
kafdy typ pFedmétu je moZno zvolit vétdinou nékolik zplsobd
uchyceni, kterym odpovidaji rdzné konstrukéni varianty ichopo-
vych hlavic. 2 tohoto dlivodu je moZné sledovat dchopové hla-~
vice jen & uvafovdnim omezendho podtu hiedisek,

Zéjem o PReM a jejich jednotlivé prvky stdle roste,
coZ je patrno i na vzristajicim podtu pudlikaci, které se
tykaji i dchopovych hlavic. V Sasopise REFERATIVNYJ ZURNAL -
PRaM vyddvanym AV SSSR bylo v roéniku 1984 publikovdno 124
citaci, které ae tykaji Gchopovych systémli PRaM a v rodniku
1985 to bylo jiZ 345 citaci,

V prdel jsou uvedeny piiklady patentovanych mechanismil
a jejich zarazeni do systéml odvozenych systematickou klasifi-
kaci., Uvedeny pFehled md za ci) vysvétlit vznik novych paten-
td gledovanych systémli, pFibliZit problematiku uchopovéni
prfedmétl s Sirokym rozsahem geometrickych parsmetri a upozor-
nit na otdzky centrovdni objektd a tim na vznik moZnych nepfe-
snogti pFi jejich ustaveni v pracovnich prveich dehopovych
hlavie.

Prédce nemohla zcela vyderpédvajicim zplsobem obsédhnout
tuto rogséhlou problematiku, a proto je nutné, aby tento

pfehled byl ddle rozdi¥en, podrobné&ji a hloubéji rozpracovédn,

stdle a systematicky doplnovdn o nové objevy a tim piispél




k rozvojl robotiky v nasSem ndrodnim hospoddistvi,
Zavér prdce pat¥i podékovéni s. Ing, Zdenku Bradskému,
CSc., kterému dékuji za vedeni a poskytnuti cemmych rad p#i

fedeni této diplomové préce.
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PATENTY GCHOPOVYCH MECHANISME

podle provedené patentové resersde



ﬁcnorov.& HLAVICE PR

PATER?T , JAPONSKO 57 - 156 185 , 1981
JOKOTA PUMIKI - K.K. NISsawN DZIDOSJA
Rz 1984 - 3.37.77 P.
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2eeeses Bnek pohdnény rotadns Jednotkou
30....0 éHEkOV6 k010
4,5.00. ozubend kola
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ﬁcnopovi HLAVICE MANIPULXTORU

PATENT : usa 4 511 305 , 1983

KAWAT SE1JT -

MELDENSHA ELECTRIC MPG. CoO,
RZ 1986 - 4.37.81 p,

2ecesees Bnek pohdnény rotadni Jednotkoy
30.. ssae én.ekov'é k010

4,5,6... pékovy mechani smus




GFCHOPOVA HLAVICE PR

PATENT : OSSR 221 086 , 1982
skoupY,J. , STANICEK,Z. = BRHNO

{

2vess Snek pohdndny rotalini jednotkou
i PP éﬂ@kOVé kolo

4.... Ozubenéd kolo

5..0s Ozubeny hieben spojeny s Celisti




G§CHOPOVA HLAVICE MANIPULLTORU

PATENT : SSSR 927 486 , 1982
FILARETOV,V.F., , JURCGIK,P.D.

. 2eees OzUbené kolo = pohdnénd rotadni jednotkou
spoluzabird s 2' a pohdni 3
3¢ese ozubené kolo - pohdni 4

44400 Ozubeny hieben

Seeoss OzUbEny segment spojeny s Selisti




GCHOPOVEL HLAVICE MANIPULAZTORU

PATENT ¢ SSSR 967 799 , 1982
VELIXOVIZ,V.B., , KRUKOVEC,L.V.

. 2.0 OzUbeny hisben
3eeee OZUDENY segment

4seee tlatnd pruZine realizujici sev¥eni delisti



fcHOPOVL HLAVICE PR

PATENT : CSSR 222 394 , 1982
KRATOCHVIL,E. , SKourf,J. - BRNO
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2eees rotaini ~ hnaci jednotka zakonlend zdviten
3ees0 matice s klinovymi vystupky

4.... kladka

5esss ¥ysuwmy =~ uchopovaci element

Geees tlatnd pruzina

Hlavice je urfensa pro manipulaci s dutymi télesy i za

extrémmich teplot.

Matice je opat¥ena podélnym vedenim pro zamezeni rotace.




6CcHOPOVL HLAVICE PRalM

PATENT : NSR 2 916 312 Al , 1980
ZAHRRADFABRIK FRIDRICHSHAFEN AG

A

/f/////\//é
1

NMechaniasmus je achopen realizovat pouse melé zdvihy
a je vhodny pro manipulaci s leh&imi piedméty.
UmoZnuje Fedeni 1 s vitiim poStem soumérné se pohybu-

jicich Selisti.




6crorProvE HLAVICE MANIPULILTORU

PATENT ; NDR 2 008 678 , 1981
BRODKORB,H. , PREUSS,D.
R 1984 - 5.37.65 P.

Tladné pruZiny 5 zajidfuji rozevieni Selisti 3 a styk
kladek 4 s klinem 2,

-T2 -




ScCEOPOVE HLAVICE PR

PATENT : JAPONSKC 57 - 97 883 , 1982

SUTO MASAMOTO - K.K. TORIO
RZ 1985 - 11.37.115 P.

T1adné pruiiny 5, 6 zajistuji rozevieni elisti 3 a
zdroven pruiina 5 dotyk kladek 4 8 klinem 2,




GcHOPOV (L HLAVICE MANIPULLTORYy

PATENT : SSSR 1 016 155 A, 1981
ZARUBINSKLJ, V.M, , OSTROVSK1J, V. S,

AN

X
v

2evees hiidel posuwné hnaci Jednotky

314... pédkovy mechanismus
5 tosrse taéné pruiina




6cgoPOVL HLAVICE MANIPULATORTU

PATENT ¢ OSSR 205 535 , 1980
KRG,5. , KRAVEC,K, - PRESOV




GcHOP HRIDELOVYCH v¥xovik D

§38rR , 1980
SNOPEK - VUKOV PRE3QV
TYP P 11

? AL

fGchop slouZi na uchyceni vykovkid, které jsou ze zdpustky
vytladované vyhagovadi do celisti 4.
Jednd se o h¥idelovy typ vykovkl P 25 - 70. Maximdlni

nognost hlavice je 5 kg.




JcHOPOVA HLAVICE VAUGEK

83SR , 1980
ORTUTA - VUKOV PRESOV
TYP P 14

-
SN

SIS

Uchop se pouZivd na uchopovéni vadek 345 x 80, za rovin-

né plochy. Jeho nosunost je do 16 kg.

- 80 =




GocrROPOVL HLAVICE PR

PATENT : CSSR 213 617 , 1981
STANITEK, Z. - BRNO
SKOUPY,J, - ADAMOV
RZ 1985 -~ 4.37.116 P.
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2eeee Matice g rameny
300 posuvny ¢len
4eeee vYkyma celist

S5eess hPidel elektromotoru zakoncens zdvitem




DVOJEELISYovVvY GcHOP PREfRUB

GSSR , 1981
SNOPEK -~ VUKOV PRESOV
TYP P 22

|
wfl

IITITIIy

Gehop sloufi pro manipulaci s pFirubemi ¥izeni na ATP
soustrufenim. Uchop je Fe¥en na konkrétni souddst o

rozmérech 240 x 165. Jeho nosnost je do 5 kg.




UcHOP KROUZKk8 vagéwove¥cH LOZISEK

¢SSk , 1981
SNOPEK « VUKOV EFRESOV
TYP P Q2

trrrEsd

Gchop -je uréen pro manipulaci s vn&jdimi krou¥ky vegono-

vjch loZisek, které jsou zachytdvdny za wnitini primér.

Nosnost hlavice je do 16 kg.




GcHOP POLOVYCH NAisTavel

83SR , 1981
BOHAGIK,L. - VUKOV PRESOV
™P P 13

ha

wﬂ
UL,

s

fchop sloufi pro manipulaci s polovymi ndstavei tveru

kvddru o hmotnosti do 10 kg.



GcHOPOVYY MECHANISMUS PR

PATENT : JAPOKSKO 59 - 93 283 , 1982
NAGASIMA JO - K.K. SINKO DENKI
RY 1985 - 12.37.187 P.
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cHEOPOVA HLAVICE PR

PATENT : JAPONSKO 58 = 120 485 , 1983
KUNO AKICHITO -~ K.K. NIPPON DENKI
RY 1985 - 4,37.123 P.

2,3,4.. pédkovy mechanismus
Deveosne VOdici 11§ta

6. seone tlaénﬁ pruﬁina




DYOJCHAPADLOVELE HLAVICE-

MANIPULLTORTU

L

PATENT ¢ OSSR 211 023 , 1981
TEIKA,V. , KRAVEC,K. - PRESOV
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Hlavice se pouZivd u manipuldtori, které pracuji ve
funkei podavadd stroji., Divodem pouZiti je zkrdoceni

agu pro vymdnu polotovaru za hotovou souddst.




GcHoPOVY MECHANISMUS PR

L]

PATENT : USSR 224 948 , 1983

ZELENKA,E. - PRAHA
R%Z 1986 - 4.37.99 P.

2y3¢00+ 2zdvihovd posuvova jednotke
4,5..0. pakovy mechanismus - paralelogram

6,7Teees posuvovéd jJednotke ovlidddni elisti 5




GJcHOPOVY MECHANISMUS

PATENT : FRANCIE 2 550 723 , 1983
VELKK BRITANIE 2 145 690 , 1983
ONO TAKASHI - K.K. KOMATSU
RZ 1986 - 4.37.87 P,
4.37.101 P,

Rém 1 dehopového mechanismu je pruzné - pomoci mecha~

nickych tlumi&i 7 upevnén na rameno PR,




GCHOPOVA HLAVYICE PR

PATENT : JAPONSKO 58 - 223 587 , 1982
SAJTO KO - K.K. ADZINOMOTO
RZ 1985 -40370111 Po
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Uchopové delisti 4 jsou pruZnd pomoci mechanicko-pneu-

matickych elementll 7 upevnény na matiei 3,




GcHOPOVL HLAVICE MANIPULALTORTU

PAPENT : OSSR 220 067 , 1982
BOCEK,K, =~ BYSTRICE

3 E
| U |
| "\2
1 /]
Vecriried _L__ =

Gchopovd hlavice sestdvd z dvojice proti sobd oriento-
. vanych silovych vdlel. K télesu vdlece Je otodné pFipo-

jeno unddieci ogzubené kolo 3 opat¥ené voditky rovnobéi-

nymi 8 osou vdlce. K pistni tydéi vdlce 2 je pripojena

Selisi. Ve stavu uchopeni se natddenim kola 3 / na pi.

Fetdzem / natdd{ Selist, a tim i uchopeny pledmét.




G¢CHOPOVA HLAVICE PRaH

PATENT ¢ NSR 2 937 061 €2 , 1980

L]

PFAFF INDUSTRIEMASCHINEN GmbH




G6cHOPOVEL HLAVICE PR

PATENT : JAPONSKO 59 - 152 083 , 1983
TANAKA ITIRO - K.K. TOSIBA
Rr% 1985 - 12.37.181 P.

1

Ceessses remenice / kladka /
3,4,5... pékovy mechanismus
Beeseees napinaci kladka
Teeesess 0Celovéd lanko




UCHOPOVA HLAVICE PR

PATENT : JAPONSKO 59 - 102 587 , 1982

IIKUPA SJOITI - K.K. POKJO SIBAURA DENKI
RZ 1985 - 12,.37.182 P.

2evseees Ozubené kolo
3eeceees Temenice

4eeesess napinaci kladka
5,6,7... pékovy mechanisgmus

Bevesoeo 0OCElové lanko
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I.'TCHOPOV}? MECHANISMUS

PATENT : NDR 158 373 , 1983

SCHMIDT,J, - KARL~MARX~STADT
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