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(12) ОПИСАНИЕ ИЗОБРЕТЕНИЯ
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ГОСУДАРСТВЕННОЕ АГЕНТСТВО
ИНТЕЛЛЕКТУАЛЬНОЙ СОБСТВЕННОСТИ
ПРИ ПРАВИТЕЛЬСТВЕ КЫРГЫЗСКОЙ РЕСПУБЛИКИ (КЫРГЫЗПАТЕНТ)
(21) 970077.1

(22) 05.06.1997

(46) 30.03.1999, Бюл. №1, 1999
(71)(73) Кыргызский технический университет им. И. Раззакова (KG)
(72) Даровских В.Д. (KG)
(56) А.с. SU №500017, кл. B23Q 7/04, 1976
(54) Манипулятор
(57) Изобретение относится к области автоматизации технологических процессов и может быть использовано в машиностроительной, приборостроительной и радиоэлектронной промышленностях. Технический результат - повышается точность и надежность захвата и установки детали. Для этого схват манипулятора выполнен в виде клещей с подпружиненными губками 19, взаимодействующими при захвате детали 22 с сухариками 24, наклонно установленными в корпусе 23 и образующими клин, а при установке детали 22 - взаимодействующими с вертикально установленным клином 27, ширина которого на высоте детали 22 больше расстояния между губками 19 схвата. 13 ил.
Изобретение относится к области технологических процессов и может применяться в машиностроительной, приборостроительной, радиотехнической и электронной промышленностях.
Известны манипуляторы со схватами для транспортировки деталей. Они работают от собственных приводов по командам автономной системы управления. Поэтому они громоздки и металлоемки, отчего имеют повышенные силы и моменты инерции, а также требуют увеличенных рабочих пространств (а.с. SU 455874, кл. В23Q 7/04, 1975 г.; а.с. SU 582175, кл В23Q 7/04, 1977 г.).
Наиболее близким к изобретенному устройству является автоматический клещевой захват (см. а.с. SU 500017, кл. В23Q 7/04, 1976 г.). Он позволяет управлять раскрытием и закрытием губок в одном из крайних положений, для чего снабжен стационарно установленной собачкой одностороннего действия, взаимодействующей с хвостиком губок. Однако у захвата не обеспечивается надежность и точность захвата и установки детали.
Задачей данного изобретения является повышение точности и надежности захвата и установки детали.
Это достигается тем, что схват манипулятора выполнен в виде клещей с подпружиненными губками, взаимодействующими при захвате детали с сухариками, наклонно установленными в корпусе и образующими клин, а при установке детали - взаимодействующими с вертикально установленным клином, ширина которого на высоте детали больше расстояния между губками схвата.
На фиг. 1 изображен манипулятор; на фиг. 2 - разрез А-А механизма поворота манипулятора; на фиг. 3, 4 - схват манипулятора вертикального исполнения при захвате детали; на фиг. 5, 6 - тот же схват при установке детали; на фиг. 7, 8 - схват горизонтального исполнения при захвате детали; на фиг. 9 - взаимодействие губок схвата с сухариками при движении сверху вниз; на фиг. 10 - момент, когда губки вышли из контакта с сухариками и произошел захват детали; на фиг. 11 - положение губок и утопившихся сухариков при движении губок вверх; на фиг. 12 - установка детали в необходимом месте; на фиг. 13 - взаимодействие губок схвата с клином при установке детали.
Манипулятор состоит из корпуса 1, на котором монтируется в верхней части стакан 2 с подшипниками скольжения 3. В корпусе 1 имеется зубчатое колесо 4 со шпоночным пазом. Через стакан 2 и зубчатое колесо 4 проходит вертикальная стойка 5, имеющая шпонку 6 и возможность свободно перемещаться вертикально вдоль стакана 2 и зубчатого колеса 4. В верхней части стойки 5 при помощи кронштейна 7 закреплена рука 8.
К нижней части корпуса крепится пневмопривод 9 с гидравлическим устройством 10 для регулировки скорости подъема и опускания стойки 5 посредством дросселя 11. Шток 12 пневмопривода 9 контактирует со стойкой 5 таким образом, что при движении штока 12 вверх-вниз стойка 5 перемещается вместе с ним, но при повороте стойки 5 вокруг вертикальной оси вращение на шток 12 не передается.
С зубчатым колесом 4 в зацеплении находится шток-рейка 13 поворотного механизма, состоящего из гидропривода 14 и ограничителя поворота 15. Гидропривод 14 через дроссели 16 соединен с двумя емкостями 17, в которые налито масло. Емкости 17 соединены с распределителем 18.
На свободном конце руки 8 смонтирован схват клещевого типа, состоящий из двух губок .19, соединенных шарнирно. К хвостовикам 20 губок 19 прицеплена пружина 21, сводящая губки 19J
На стационарной опоре в месте захвата детали 22 установлено устройство, состоящее из корпуса 23, толщина которого меньше расстояния между губками 19, и двух сухариков 24, расположенных в наклонных пазах корпуса 23, имеющих возможность свободного перемещения вверх вдоль этих пазов и оси 25. Положение сухариков 24 в корпусе 23 в нижнем фиксированном положении образует между собой клин 26 с расстоянием между крайними точками клина более ширины расстояния между губками 19. На стационарной опоре в месте установки детали 22 установлен вертикальный клин 27, ширина которого на высоте детали 22 больше расстояния между губками 19, держащими деталь 22.
Манипулятор работает следующим образом.
В исходной точке рука 8 находится, под деталью 22. Воздух подается в штоковую полость пневмопривода 9. Стойка 5 вместе с рукой 8 и схватом опускается вниз. При этом в конце перемещения губки схвата 19, встретившись с сухариками 24, разжимаются на величину более, чем габариты детали 22. Опускаясь, губки 19 минуют сухарики 24 и под действием пружины 21 сжимают деталь 22. Далее воздух подается в бесштоковую полость пневмопривода 9. Рука 8 вместе со схватом начинает подниматься вверх. Губки 19, коснувшись сухариков 24, поднимают их. Сухарики 24, свободно перемещаясь в пазах корпуса 23, и вдоль оси 25 утопают, не препятствуя вертикальному перемещению вверх губками 19 с деталью 22.
Достигнув верхней точки, подается сигнал на поворот руки 8. По этой команде воздух из сети через распределитель 18 поступает в емкость 17, давит на жидкость, а та, в свою очередь, через дроссель 16, поступая в гидропривод 14, приводит в движение шток-рейку 13 и через зубчатое колесо 4 поворачивает стойку 5 с рукой 8 до упора. После остановки воздух вновь подается в штоковую полость пневмопривода 9. Стойка 5 с рукой 8 опускается, клином 27 разводятся губки 19, освобождая и устанавливая деталь 22 в необходимом месте.
Изобретенный манипулятор обеспечивает более высокую точность и надежность установки мелких деталей посредством разжима губок при помощи сухариков, установленных подвижно относительно стационарной опоры и неподвижного вертикального клина.
Формула изобретения
Манипулятор, состоящий из руки со схватом в виде клещей с подпружиненными губками, вертикальной стойки, механизмов вертикального перемещения и поворота, отличающийся тем, что губки схвата выполнены с возможностью взаимодействия при захвате детали с сухариками, наклонно установленными в корпусе и образующими клин, а при установке детали - с вертикальным клином, ширина которого на высоте детали больше расстояния между губками схвата.
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Составитель описания                  Сыдыков Д.Д.
Ответственный за выпуск            Арипов С.К.
_____________________________________________________________________________
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