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(54) СХВАТ ПРОМЬШШЕННОГО РОБОТА
(57) Изобретение относится к машино
строению, а более конкретно к захват
ным устройствам промышленных робо
тов. Целью изобретения является упро
щение конструкции и повьш1е)!ие надеж
ности схвата за счет регулирования 
силы зажима детали. Перед захватом

детали вращением винтов 11 перемеща
ют пла<^тнны 8 до установления на 
каждой губке зазора между пластина
ми, соответствующего необходимой си
ле захвата. При подаче рабочей среды 
от насосной станции в трубопровод 7 
к приводам 5 губки начинают сходить
ся и при касании с деталью происхо
дит уменьшение зазора между подвиж
ной 3 и неподвижной 2 частями губок 
за счет деформирования упругих эле
ментов 4. При достижении заданного 
усилия, которое может регулироваться, 
зазор исчезает и подача рабочей сре
ды к приводам 5 прекращается. Губки 
ос'г ананливаются. Освобождение схвата 
происходит при выключении насосной 
станции и открытии сливных трубопро
водов. 2 ил.
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Изобертение относится к машино

строению, конкретнее к захватным 
устройствам промышленных роботов,и 
является усовершенствованием устрой
ства по авт, св. № 1093545.

Целью изобретения является упро
щение конструкции и повышение надеж
ности охвата , за счет регу лирования 
силы зажима.

На фиг,I показан схват, разрез; 
на фиг,2 - узел I на фиг.1,

Схват содержит губки 1, каждая из 
которых выполнена из неподвижной 2 
и подвижной 3 частей, связанны х между 
собой упругими элементами 4. Каждая 
губка снабжена приводом 5 ее переме
щения и в каждой губке выполнен ка
нал 6 для подачи рабочей среды, сое
диненный трубопроводами 7 с приводом 
8. Один из участков канала 6 образо
ван подвижной 3 и неподвижной 2 час
тями губки. На этом участке на не
подвижной части губки закреплена 
пластина 8, а на подвижной - плас
тина 9 датчика. Толщина пластины 8 
равна или больше расстояния между 
подвижной и неподвижной частями гу
бок до начала захвата.

Для обеспечения возможности пере
мещения пластины 8 и ее фиксаций 
в различных положениях относительно 
неподвижной части губок на пластине 
8 может быть закреплен, например, 
фланец 10, в отверстии которого рас
положены часть винта 11 со стопорным 
кольцом 12. Стопорное кольцо 12 за
креплено на винте 11 и имеет диаметр 
больший, чем отверстие в фланце 10, 
Винт 11 имеет резьбовое соединение 
с неподвижной частью 2 губки.

Устройство работает следующим об
разом.

Перед началом захвата детали вра
щением винтов 11 перемещаются пласти
ны 8 до установления на каждой губке 
величины зазора между пластинами, 
соответствующего необходимой силе

зажима детали данной губкой. Насос
ная станция (не показана ) начинает 
подавать в трубопроводы 7 рабочую 
среду, например жидкость или газ,

5 Приводы 5 губок воздействуют на час
ти 2 губок, вследствие чего губки 
начинают смещаться. При взаимодейст
вии подвижной части 3 губок с захва
тываемым объектом происходит смеще- 

10 ние подвижной части 3 относительно 
неподвижной части 2, что приводит 
к деформации упругого элемента 4 и 
возникновению силы давления со сторо
ны губок на захватываемый объект,

15 причем величина этой силы определяет
ся зазором между пластинами 8 и 9 
данной губки. При достижении требуе
мой йеличины давления на объект 
пластины 8 и 9 соприкасаются и пере
крывают канал 6, вследствие чего 
рабочая среда перестает пос’гупать в 
привод 5 и губка останавливается. 
После останова всех губок предмет 
оказывается зажатым губками.

После перемещения детали в требуе
мую точку позиционирования система 
управления ротобом отключает насос
ную станцию и открывает сливные тру- 
'бопроводы (не показаны ) приводов 5,

30 в результате чего приводы 5 возвра
щаются в исходное положение и схват 
разжимается.
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Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я

Схват промышленного робота по 
авт. св. № 1093545, о т л и ч а ю 
щ и й с я  тем, что, с целью упро
щения конструкции и повьпяения надеж
ности за счет регулирования силы за
жима, пластины датчиков расположены 
на неподвижных частях губок с возмож
ностью параллельного регулировочного 
перемещения и фиксации, а толщина 
этих пластин не меньше зазора между 
подвижными и неподвижными частями 
губок,
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