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(57) Изобретение относится к области 
робототехники и может быть исполь
зовано в промышленных роботах при ав
томатизации технологических процессов. 
Целью изобретения является расшире
ние технологических возможностей и 
увеличение грузоподъемности. Для это
го внутри (Сферической упругой обо
лочки 8 установлена дополнительная 
сферическая упругая оболочка 7, а по
лость, образованная сферическими

оболочками, заполнена гранулирован
ным веществом 9. Между сферическими 
оболочками радиально расположены при
соски, выполненные в виде стаканов 
11. В стакане 11 размещены подпружи
ненные поршень и контактный датчик, 
имеющий возможность взаимодействия 
с поршнем. При растяжения сильфона 
5 в полости, образованной оболочка
ми 7 и 8, а также в полостях стаканов 
11 создается разрежение. При этом 
поршни перемещаются к центру сфери
ческих оболочек, а гранулированное 
вещество 9 как бы затвердевает, уве
личивая жесткость оболочек. В тех ста
канах 11, которые не контактируют с 
деталью, поршни под воздействием ат
мосферного давления перемещаются до 
упора в контактные датчики, сигналы 
с которых поступают в блок управле
ния. Таким образом может производить
ся определение конфш’урации захваты
ваемой детали. 3 ил.-
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Изобретение относится к роботе- 
Т-ехнике и может быть использовано в. 
^ромьшшенных роботах при автоматиза
ции технологических процессов.

Целью изобретения является увели
чение грузоподъемности и расширение 
технологических возможностей за счет 
определения конфигурации захватыва
емой детали.

На фиг. I схематически показан 
схват робота, разрез; на фиг, 2 - то 
ке, в рабочем положении,' на фиг.З - 
узел I на фиг. 2.

Схват содержит корпус 1 с крыш- 
|сой 2. В цилиндрической полости 3 
корпуса 1 расположен поршень 4, с 
Йижней поверхностью которого соеди
нен сильфон 5. Полость последнего 
Связана посредством патрубка 6 с по
лостью, образованной сферическими 
упругими оболочками 7 и 8 и заполнен
ной сыпучим гранулированным вещест
вом 9, например пластмассовыми грану- 
пами, а также соединена посредстаом 25 
патрубков 10 с полостью присоерк, вы
полненных- в виде цилиндрических' стака
нов 1I, радиально расположенных меж
ду оболочками 7 и 8.-Полость внутри 
оболочки 7 связана с атмосферой по 
.Средством вставки - отверстия 12 в 
[верхней полусфере оболочек 7 и 8, В 
нижней части корпуса I имеется отвер
стие 13, а в верхней - отверстие 14,
В ПОЛОСТЯХ стаканов 11 расположены 
поршни 15, подпружиненные с помощью 35 
пружин 16 относительно стаканов 11, и 
упорные элементы 17, на которых ус
тановлены контактные датчики 18, сое
диненные с блоком управления робота 
(не показан).

Схват работает следующим образом.
При опускании схвата на предмет 

упругие сферич'еские оболочки 7 и 8 
деформируются в соответствии с фор
мой поверхности захватьшаемого пред
мета й давление в полости внутри обо
лочки 7 уравнивается с атмосферным по 
средством отверстия 12, В это время 
поршень 4 нахЬдится в нижнем положе
нии, при котором сильфон 5 сжат. При 
подаче сжатого воздуха в полость 3 
корпуса 1 через отверстие 13 поршень 
4 идет вверх и растягивает сильфон 
5, создавая разрезеетоге в полости, об
разованной оболочками! 7 и 8, а также 55 
в полостях стаканов 11. При этом 
поршни 15 перемещаются к центру сфе
рических оболочек, создавая разреже
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ние в полостях стаканов 11, контак
тирующих с деталью, за счет чего де
таль оказывается захваченной. В тех 
стаканах 11,которые не контактируют 
с деталью, сила сжатия пружин 16 порш
нями 15 больше, эти поршни под воз
действием атмосферного давления сна
ружи перемещаются до упора в элемен
ты 17. Под действием созданного раз
режения в полости, образованной обо
лочками 7 и 8, гранулированное веще
ство 9 как бы затвердевает, увеличи
вая жесткость оболочек. В тех стака
нах 11, поршни 15 которых перемести
лись до соприкосновения с упорными 
элементами 17,'замыкаются контакты 
датчиков 18, сигналы с которых посту
пают в блок управления робота, анали
зируя которые последний определяет 
конфигурацию захватываемой детали.

При подаче сжатого воздуха в верх
нее отверстие 14 поршень 4 идет вниз, 
сжимая сильфон 5, при этом давление 
в полостях стаканов 11 и в полости, 
образованной оболочками 7 и 8, воз
растает, поршнц 15 перемещаются к де
тали, и деталь освобождается. Остав
шиеся поршни возвращаются в исходное 
состояние под действием пружин 16, 
размыкая контакты датчиков 18. Дав
ление внутри оболочки 7 через отверг, 
стие 12 уравнивается с атмосферньм й 
оболочки 7 и 8 восстанавливают свою 
форму.

Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я  
Универсальный схват робота, со

держащий цилин;^рический, корпус, в по
лости которого размещены поршень и 
сильфон, один конец которого закре
плен на поршне, а другой - на корпу
се, и сферическую упругую оболочку, 
установленную на корпусе, полость ко
торой связана с полостью сильфона, 
о т л и ч а ю щ и й с я  тем, что, с 
целью расширения технологических воз
можностей и увеличения грузоподъем
ности, он снабжен дополнительной сфе
рической упругой оболочкой, располо
женной внутри первой оболочки, и при
сосками, радиально размещенными в по
лости, образованной сферическими обо
лочками и заполненной гранулирован
ным веществом, при этом полость допол
нительной сферической оболочки свя
зана с атмосферой, присоски выполнены 
в виде стаканов, установленных откры
тым торцом в сторону основной сфери-



ческой оболочки, причем в стакане взаимодействия с поршнем, ^
расположены подпружиненный поршень и полость стакана связан^
^нтактньй датчик, имеющий возможность, образованной сферическими оболочками.
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