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(57) Использование: для захвата тонких лис
товых деталей. Сущность изобретения: за
хватное устройство содержит шарнирно 
соединенные с подпружиненными относи
тельно корпуса штока пальцы, выполнен
ные в виде шарнирно соединенных звеньев
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2 с роликами 3. Последние звенья пальцев 
снабжены линейными вибродвигателями, 
выполненными в виде пластин 10 и 11 из 
пьезокерамики. На корпусе установлены за
щелки 7, фиксирующие верхнее положение 
штока 5. Для захвата плоских деталей уст
ройство перемещается с выпрямленными 
пальцами до касания вибродвигателями и 
роликами поверхности детали. При включе
нии вибродвигателей смещаются края дета
ли, изгибая ее поверхность, находящуюся 
под роликами пальцев, при этом звенья 
пальцев располагаются по контуру дефор
мируемой поверхности детали. При доста
точном для удержания детали охвате ее 
пальцами шток фиксируется защелкой. 3 ил.
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Изобретение относится к машиностро
ению, в частности к захватным устройствам 
промышленных роботов.

Цель изобретения -  расширение техно
логических возможностей.

На фиг.1 показана конструкция захват
ного устройства; на фиг.2 -  схема захвата 
плоских листовых деталей; на фиг.З -  струк
турная схема системы управления.

Захватное устройство содержит корпус 
1, шарнирно соединенные пальцы, выпол
ненные в виде шарнирно соединенных 
звеньев 2, на которых установлены с воз
можностью вращения ролики 3. Шарнир 4 
соединения пальцев связан со штоком 5, 
подпружиненным относительно корпуса 
пружиной 6. На корпусе 1 установлены фик
саторы (защелки 7 с электромагнитными об
мотками 8 привода, подпружиненные 
пружинами 9). На последних звеньях 2 паль
цев закреплены линейные вибродвигатели 
в виде двух пластин 10 и 11 из пьезокерами
ки с электродами 12 и 13. С этими же звень
ями шарниром 15 связаны тяги 14, которые 
с другой стороны шарниром 16 связаны со 
штоком 5, а с корпусом 1 тяги 14 связаны 
втулками (двухподвижными кинематически
ми парами 17). Для надежной фиксации 
штока 5 на нем выполнен буртик 18. Систе
ма управления схватом содержит генератор 
19 импульсов, инвертирующий элемент 20, 
усилители 21 и 22, источник 23 напряжения 
и переключатель 24, в качестве которого 
может быть использован переключатель га- 
летного типа ЗПЗН.

Устройство работает следующим обра
зом.

Робот опускает захватное устройство 
до касания пластинами 10 и 11 и роликами 
3 плоской детали. При этом пальцы устрой
ства разведены в стороны тягами 14, поло
жение которых определяется положением 
шарнира 16 на штоке 5, отведенного пружи
ной 6 в крайнее нижнее положение. При 
этом переключатель 24 находится в сред
нем положении, все электрические элемен
ты устройства обесточены. Для захвата 
детали 25 переключатель 24 переводится в 
одно из двух крайних положений, соеди
няя при этом электроды 12 с генератором 19 
через усилитель 22, а электроды 13 с гене
ратором 19 -  через инвертор 20 импульсов 
и усилитель 21. В результате пьезокерами
ческие пластины 10 и 11 работают в проти
вофазе, т.е. когда пластина 10 сдвигает 
листовую деталь 25 к центру устройства, 
пластина 11 сжата, а в момент сжатия пла
стины 10 увеличивается пластина 11 и пре

пятствует распрямлению детали 25, прижи
мая ее края.

Таким образом, деталь 25 под действи
ем пальцев сгибается, принимая форму дуги 
окружности, по контуру которой располага
ются ролики 3. Деформация детали проис
ходит до фиксации штока 5 в крайнем 
верхнем положении защелкой 7. Затем пе
реключатель 24 переводится в среднее по
ложение, при этом электроды 12 и 13 
обесточены. Тяги 14 удерживают пальцы от 
распрямления под действием сил упругости 
детали. Робот переносит деталь, Для осво
бождения детали, переключатель 24 пере
водится в другое крайнее положение, 
подключая обмотки 8 к источнику 23 напря
жения. Ш ток5 освобождается, возвращаясь 
под действием пружины 6 в исходное поло
жение. Пальцы, разводимые в стороны тяга
ми 14 и силами упругости листовой детали, 
распрямляются, освобождая деталь.

Предлагаемое устройство имеет расши
ренные технологические возможности, име
ет простую конструкцию, может найти 
применение при транспортировании тонких 
листовых деталей в случае, когда примене
ние вакуумных схватов затруднено.

Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я
Захватное устройство, содержащее 

корпус, на котором шарнирно закреплены 
пальцы, выполненные в виде шарнирно со
единенных звеньев, на которых установле
ны ролики, механизм поворота звеньев, о т 
л и ч а ю щ е е с я  тем, что, с целью расши
рения технологических возможностей, ме
ханизм поворота звеньев выполнен в виде 
вибродвигателей, каждый из которых вы
полнен в виде пары пластин из пьезокера
мики, закрепленных концами на последнем 
звене соответствующего пальца, при этом в 
каждой паре пластин одна закреплена пер
пендикулярно продольной оси звена, а дру
гая -  под углом к ней, причем пластины 
соответствующим образом подключены к 
источнику напряжения, кроме того, на кор
пусе установлен с возможностью продоль
ного перемещ ения подпруж иненны й 
относительно него шток, один конец которо
го шарнирно связан с пальцами, при этом 
на корпусе шарнирно установлены втулки, в 
которых с возможностью осевого переме
щения установлены тяги, одни концы кото
рых шарнирно связаны со штоком, а другие 
концы шарнирно связаны с последними 
звеньями соответствующих пальцев, при
чем на корпусе дополнительно закреплены 
фиксаторы положения штока.
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