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URZADZENIE MOCUJACE OPRZYRZADOWANIA ROBOTA PRZEMYSLOWEGO

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie mocujzce oprzyrzadowania robota przemysowe-
go. Robot poza koordynac ja wspéipracy wszystkich urzadzed systemu zrobotyzowanego realizo-
waé moze: transport miedzyoperacyjny, uczestniczyé w procesie kontroli, czy wykonywaé
drobne prace obrébkowe. Do realizacji tych zadad potrzebne jest odpowiednie oprzyrzadowanie
technologiczne - narzedzia w rodzaju chwytakdéw pneumatycznych trzpieni kontrolnych, pneuma-
tycznych growic czyszczacych.

Znane sg rozwigzania chwytakéw podwdjnych, ktdére mocowane sz na state do ramienia
robota. Ich zespoty mocujzce nie daja mozliwodci automatycznej wymiany tego rodzaju oprzy-
rzgdowania, (A. Niderlinski "Roboty przemystowe" Wyd. 3zkolne i Pedagogiczne Warszawa 81
str. 58 rys. 2.17, str. 59 rys. 2.20).

Znane jest tez rozwigzanie chwytaka podwdjnego przedstawione w pracy . G. Kozyniewa
"Promyszliennyje roboty" Moskwa Maszinostrojenije 1983 str. 161 rys. 430 o zozonej budowie
i przeznaczonego jedynie do wakkdw,

Celem wynalazku jest rozszerzenie mozliwosci automatycznego zmieniacza chwytakéw
o wymiane zespoxdw ztozonych z dwéch narzedzi.

Cel ten zostak osisgnigty przez sterowanie bedZ zasilanie pneumatycznie lub elek-
trycznie narzgdzi. Urzgdzenie wedXug wynalazku wyposazone jest w sterowane przez zespdkt
stykéw elektrycznych elektrozawory przymocowane do pXyty, do ktdrej do boczne] powierzchni
przymocowane s3 Xsczniki. Urzgdzenie mocujace wedtug wynalazku pozwala na znaczne skrdécenie
czasu obstugi urzadzen systemu zrobotyzowanego.

Wynalazek przedstawiono w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1 przed-
stawia wymienne urzadzenie mocujqde w widoku z boku, a fig. 2 - urzadzenie mocujgce w



2 148 153

widoku z gdry.
Podwé jne ramig skada sig¢ z ptyty 1, do ktérej przymocowany Jjest adapter 2 automa-

tycznego zmieniacza chwytakéw. Do dolnej powierzchni pyty przymocowane sz dwa narzedzia:
si*owniki QHRC stanowizce standardowe wyposazenie robotéw przemysXowych ASEA I R B 60,
Potozenie narzedzi jest ustalane przy pomocy dwéch czopéw 3. Do gdérnej powierzchni pryty 1
przymocowane sg cztery elektrozawory pneumatyczne WPEP 5 do zasilania narzedzi pneumatycz-
nych 4 robota i zespét stykéw elektrycznych 11 doprowadzajacy napiecie sterujace do elek-
trozawordéw pneumatycznych 5 lub zasilajace elektronarzgdzia robota. Do boczhej powierzchni
adaptera 2 przymocowane s3 gwintowane Xaczniki pneumatyczne 6, 7, ktdére poprzez pneumatycz-
ne *aczniki katowe 8, 9 i kanaty 13, 14 w ptycie 1 doprowadzajs powietrze zasilajace do
elektrozaworéw 5. Do bocznej powierzchni ptyty 1 u wylotu kanadéw 15 przymocowane sz cztery
zespoly Xacznikéw 10 o regulowane] dtugosci, doprowadzajacych powietrze zasilajjce narzedzia
pneumatyczne robota. Wykorzystanie wymiennego podwdjnego urzzdzenia mocujacego oprzyrzado-
wania robota przemystowego polega na uzbrojeniu go w niezbgdne narzedzia pneumatyczne ludb
elektronarzedzia. Uzbrojenie polega na przymocowaniu narzg¢dzia do piyty 1, podxzczeniu do
niego zespoXu ¥acznika 10 lub w przypadku elektronarzgdzi przewodéw poXaczonych z zespotem
stykéw 11. Tak skompletowany wymienne urzydwenie mocujgce moizc byé pebrane przez robot w

miejsce jednego narzedzia.

Zastrzezenie patentowe

Urzadzenie mocujsce oprzyrzadowania robota przemystowego, z namienmne
tym, 2ze ﬁ&pOSazone jest w sterowane przez zespét stykdéw elektrycznych (11) elektrozawo-
ry (5) przymocowane do pXyty (1), do ktérej do bocznej powierzchni przymocowane sa Y3czni=-

ki (10).
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