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(54) Gchopovd hlavicé, zejména pro primyslové roboty - ‘

Vynélez se tyké4 dchopové hlavice,
zejména pro primyslové roboty. O¥elem vy-
nélezu Jje vytvofit'konstrukéni usporddén{
dchopové hlavice bezx potreby p¥fdavnych
sloZitych zarfzen{ pFfivodu tlakového pro-
‘gtred{ pFi soudasném zlepSen{ vlastntho
¥edeni hlavice s kvalitativné.'nﬁ!i pro-
voznf hlufnostf{. Uvedeného dZelu se dosd-
hne tim, Ze hlavice séstdvé z elektromo-
toru, na jeho# statoru jsou upraveny no-
sile, v nichZ jsou kloubovit® uchycena
vjkyvné ramena, opattend dchopovymi Ze-
1istmi, pri%em% hi{del rotoru elekiromo-
toru je opatfen s nim souosym pohybovym
Sroubem, na n&mZ Jje upravena matice, opa-
tfené fepy suvnd uloZenymi ve vybrénich
ve vykyvnych ramenech. '

‘
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Vynélez se tykd chopové hlavice, zejména pro primyslové.roboty.

Bchopové hlavice prﬁwsiovych robotd jsou opatifeny felistmi, které se pifi uéhoponi bile~
mene seviou a po vykonéni pf{sludné operace se rozeviou é bfemeno uvolni, ‘ _

U stévajicich konstrukci jeou Zelisti iichopové hlavice ovldddny hydraialicky nebo pneu-
m;ticky, i kdy# ostatn{ mechanismy primyslového robotu jsou opatieny pohonem elektrickym. To
vyZaduje privddsni tlakového oleje nebo tlakového vzduchu do pohybového datroj{ dchopové hla-
vice. To je spojeno s potrebou sloZitfch prfdavnych konstrukcf, s problémy utdsiovédn{ a podob-
n&, Navic jsou tyto mechanismy hlu¥né, zejména pneuma:tické. ‘

V#se uvedené nevyhody odstranuje uchopové hlavice podle vynélezu, jeji¥ podstata spo¥i-
vd v tom, %e sestévéd z elektromo_toru, na jeho# statoru Jsou upraveny nosile, v x_::l.ch! Jsou
kloubovit¥ uchycena vfkyvnd ramena, opatfend dchopovimi ¥elistmi, pFiZem¥ hi{del rotoru elek-
tromotoru je opat¥en Zroubem, na nimZ je upravena matice, opatfend Zepy suvnd uloZenymi ve

vybrdnich ve vykyvnych ramenech.

ReSenfm podle vyndlezu se dosshuje velmi jednoduché konatruk&, jednotného pohonu pri-

myslového robota pouze elektrickou energif a zna&ného sniZeni hludnosti.

Pf{klad provedeni dchopové hlavice podle vynélezu je zndzorndn v axidlnim Fezu na pii-

pojeném obrézku.

Na statoru 4 elektromotoru 3, opatfeném kostrou 6 s chladicfmi Zebry, jsou nosie 7, v
nich¥ jsou kloubovité uchycena vykyvnéd ramena 3, opatfend na konci dchopovymi Selistmi 13,
H¥{del 1 rotoru ] elektromotoru 5 je opatfen s nim souosjym pohybovym érm;ben 2, na ndmZ je
upravena matice 10, kterd je spojena s vyikyvnymi rameny 9. Toto spojeni je provedeno vybré-
nim 12 ve vykyvném rameni 9 & do n¥ho zasaehujicim Zepem ll, upravenym ns obvodu matice 10,
kterd miZe byt provedena jako kotou¥ o velkém priméru nebo jako kotou¢ & malym primdrem,
opati‘gnﬁ: rameny 9, jak je tomu v daném pripadd.

- U provedeni naznaleného na vykrese jsou vykyvnd ramena 9 usporé4ddna v roviné prochéze-
Jic{ osou rotace h¥idele 1 rotoru 3} elektromotoru 5, avdak mohou byt uspordddna i v roviné
neprochdzejici osou rotace htfdele 1. Dréha matice 10 je vymezena na obou strandch tlumicfmi
prvky 15, v daném pi{padd talifovimi pruZinami. Tim je zaji¥tdno begrdzové ukonleni pohybu
matice 10 v obou smérech. Pohybovy éroub'_z_ Je ddle na svém volném konci opatien narédZkou 14.
Pohybovy Sroub 2 je s vihodou proveden jako kuliZkovy #roub a v éelk;x 8 hi*{delem ] rotoru 3
elektomotoru 3. Pomoci nosnych &epd 8 je dchopovd hlavice nesena mechanickym ramenem primys-

lového robota,

P¥ipojenim elektromotoru 5 na sil se matice 10 vysune smérem od elektromotoru S a dcho-
pové Zelisti 13 se seviou. PFi opa¥ném chodu elektromotoru 5 se matice presune smérem k elek-
tromotoru 3 a dchopové Zelisti 13 se rozeviou. Elektromotor 5. je s vfhodou vytvofen jako do~
razovy motor, ktery Jje dj.menzovﬁn tak, Ze Je_ pod proudem i po plfesunu matice 10 na koneé' |
Jeji dréhy, takZe samosvornost pohybového Sroubu nenf podminkou. Toto redenf je zvlds¥ vho-
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ané u kuli¥kového Sroubu, ktery mé vysokou GCMet,' ale nenf samoquﬁ\y. P#i pouZitf nor-
ﬂlniho pohybového Sroubu g' Je mo¥no iyu!it’ Jeho samosvornosti 'pro dr#en{ bremene i kdyZ
Je proud do elektromotoru 5 vypnut. V pripad¥, %e je potfeba zajistit drien{ biemene pri
vypnutém elektromotoru 5 a nesamosvorném pohybovém Sroubu 2, pouziji se pruZiny zndmym
gplisobem. v '

PREDI!T vaALEzu

1. Gchopovs hlavice, zejména pro prﬁnwalov‘ robof.y, vyznalujicl se tim, Ze seatdvd z elek-
tromotoru (5), na JehoZ statoru (4) jsou upraveny noside (7), v nicht jsou kloubovit¥
uchycena vykyvnd ramena (9), opatfend dchopovyni Zelistmi (13), pri¥em¥ hifdel (1) ro-
toru (3) elektromotoru (5) je opatfen s nim souosym pohybovjm &roubem (2), na ném% je
upravena matice (10), opati‘cmt Zepy (11) suvn& uloZenymi ve vybrdnfch (12) ve v¥kyvngch

ramenech (9).
2. ﬁchopové hlavice podle bodu 1, vyzna¥ujfcl se tim, Ze pohybovy #roud (2) jJe kuliZkovy,

3. UGchopové hlavice podle bodu 1, 2, vyznadujict se tim, Ze elektromotor (5) je dorazovy

motor.

4. Gchopové hlavice podle bodu 1, vyznadujfc{ se tim, Ze pobybovy Sroub (2) je na koncich
svého d¥fku opstfen tlumicimi prvky (15).

5. Gchopovd hlavice podle bodu 1, vyznadujfef se tim, Ze pohybovy Zroub (2) je souddstf
hi'{dele 61) rotoru (3) elektromotoru (5).

‘ 6. ﬁchopové hlavice podle bodu 1, vyznadujfef se tim, Z%e* vfkyvné ramena (9) Jsou uspoi‘édéna
v roviné prochdzejfc{ osou rotace hi¥fdele (1) rotoru (3) elektromotoru (5).

1 vykres
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