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(54) ОЧУВСТВЛЕННЫЙ СХВАТ
(57) Изобретение относится к машино­
строению, и может быть использовано 
в качестве захватного органа промыш­
ленного робота или манипулятора.
Целью изобретения является повьпяение 
уровня очувствления и надежности зах­
вата. Перед захватом заготовки 11 
схват упирается в нее, при этом паль­
цы 2 , выполненные в виде, двуплечих 
рычагов с плечами 3 и 4, которые вхо­

дят в сопрйкосновеіше с заготовкой 
11 плечами 3, поворачиваются в шарни­
рах, охваченных оболочкой 6 , выпол­
ненной из упруі’ого токопроводного по­
лимера, и устанавливаются в центре 
пластины 9. В пазах последней разме­
щены плечи 3. корпус 1 и плечи 3 вы­
полнены из токопроводного материала. 
Для осуществления захвата на электро­
магнитную катушку 7 подается постоян­
ное напряжение. Плечи 4 стремятся 
расположиться вдоль силовых магнит­
ных линий катушки 7 и разворачивают 
пальцы вокруг шарниров. При этом пле­
чи 3 всех пальцев, которые до этого 
не входят в соприкосновение с заго­
товкой 11, сходятся к оси устройства 
и зажимают ее. По величине изменения 
электрического сопротивления оболоч­
ки 6 , возникшего в результате ее де­
формации, судят о положении пальцев 
и, следовательно, форме заготовки 11. 
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Изобретение относится к машино­
строению и может"быть использовано 
в качестве захватного органа промыш­
ленного робота или манипулятора.

Цель изобретения - повьппение уров- ̂  
ня очувствления и повышение надежнос­
ти захвата.

На фиг.1 изображен схват, общий 
вид; на фиг.2 - вид А на фиг.1; на 
фиг.З - узел I на фиг,1.

Очувствленный схват содерясит уста 
новленные в отверстиях корпуса 1 и 
шарнирно с ним связанньге пальцы 2 , 
выполненные в виде двуплечих рычагов 
с плечами 3 и 4, между которыми вы­
полнена из нетокопроводного материа­
ла сферическая, часть 5, являющаяся 
подвижной частью шарнира. Сферичес­
кая часть 5 поджата оболочкой 6, вы­
полненной из упругого токопроводного 
полимера, к кромке■отверстия в корпу­
се 1, образуя шарнирные соединения 
рычага с корпусом. Плечи 4 выполнены 
из ферромагнитного материала (напри­
мер, железа, стали) и размещены внут-^'^ 
ри неподвижно закрепленной в корпусе 
1 электромагнитной катушки 7. Плечи 
3 рычагов вьтолнены из токопроводно­
го материала и размещены в направляю 
щих пазах 8 пластины 9. Для предот­
вращения проворота вокруг своей оси 
на них выполнены лыски 10.

Углы d- между плечами 3 и 4 рыча­
гов (фиг.I) составляют

d = 90 + arcsin
о

где а - расстояние от центра сферы 
до пластины 9;

S’ - длина плеча 3, равная рас- 
' стоянию от места крепления

пальца в корпусе 1 до центра 
пластины 9.

Плечи 3 пальцев соединены с пер- 45 
выми входами измерительных приборов 
(не показаны), вторые входы измери­
тельных приборов соединены с корпу­
сом 1. Выходы измерительных приборов 
соединены с входами блока управления 50 
робота (не показан), Все пазы 8 вы­
полнены пересекающимися в центре 
пластины 9 (фиг.2). Упругая оболочка 
6 является средством возврата паль­
цев 2 в исходное положение, так как 55 
стремится придать продетьпч в нее зах­
ватным плечам 3 пальцев положение, 
параллельное оси устройства. Длина 
пазов 8 вьшолнена несколько меньше

расстояния от места крепления пальца 
в корпусе 1 до оси устройства, поэто­
му в исходном положений пальцы 2 ос­
таются наклоненіаімй к оси захвата.

Устройство работает следующим об­
разом.

Перед захватом заготовки 11 (уст­
ройство предназначено преимуществен­
но для захвата легких плоских дета­
лей из непроводящих материалов типа 
печатных плат, пластмассовых колпач­
ков и т.д.) устройство упирается в 
нее. При этом пальцы 2, которые вхо­
дят в соприкосновение с заготовкой 
11, поворачиваются в шарнирах и ус­
танавливаются в центре пластины 9.
Для осуществления захвата на элек­
тромагнитную катушку 7 подается пос­
тоянное напряжение. Плечи 4 пальцев 
стремятся расположиться вдоль маг­
нитных линий катушки 7, т.е. парал­
лельно ее оси, и разворачиваются 
пальцы вокруг шарниров. При этом 
плечи 3 всех па:пьцев, которые до 
этого не входят в соприкосновение с 
заготовкой, сходятся к оси устройст­
ва и зажимают ее. При повороте паль­
цев в местах крепления к корпусу 1 
оболочка 6 деформируется и изменяют­
ся величины сопротивления между пле­
чами 3 и корпусом 1. По величине соп­
ротивлений, регистрируемых измери­
тельными приборами и поступающих в 
блок управления робота, судят о по- 

35 ложении (угле наклона к оси) каждого 
пальца, что позволяет с высокой точ­
ностью определить размеры, форму и 
местоположение предмета.
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Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я
Очувствленный схват, содержащий 

корпус, в отверстиях которого шарнир­
но установлены пальцы, выполненные в 
виде двуплечих рычагов с приводом их ; 
поворота, убтановленным в корпусе, и 
пластину с направляющими пазами, в 
которых расположены плечи рычагов с 
рабочей поверхностью, о т л и ч а ю ­
щ и й с я  тем, что, с целью повыше­
ния уровня очувствления и повышения 
надежности захвата, шарнирное соеди­
нение каждого рычага включает подвиж­
ную часть сферической формы, выпол­
ненную из нетокопроводного материала, 
и оболочку из упругого токопроводно­
го полимера, охватывающую подвижную 
часть и установленную между плечами 
рычагов, распох[оженными в направляю­
щих пазах пластины, вьшолненных с пе-
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ресечением в центре пластины, и кор­
пусом, при этом указанные плечи рыча­
гов и корпус вьтолнены из токопровод­
ного материала, длина этих плеч рав­
на расстоянию между центром пластины 
и центром шарнирного соединения рыча­
га, а угол Ы между плечами рычагов 
равен

dL= 90'’ + arcsin ---, о
где а - расстояние от центра шарнир­

ного соединения до пластины; 
& - длина плеча, расположенного 

в направляющем пазу плас­
тины.
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