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Корисна модель належить до галузі механічної інженерії, а саме до робототехніки, і може 
бути використана при проведенні завантажувально-розвантажувальних робіт металорізальних 
верстатів, що входять до складу роботизованих технологічних комплексів. 

Відомі конструкції захватних пристроїв промислових роботів [1, 2]. В таких захватних 
пристроях для забезпечення зусилля затиску використовується пневмоциліндр двосторонньої 5 

дії, а затискні губки можуть знаходитися лише в двох крайніх положеннях - "закриті" і "розкриті 
на максимум". При цьому, повністю відсутня можливість зупинки затискних губок у проміжному 
положенні. 

Аналогом корисної моделі є конструкція захватного пристрою робота [3], який складається з 
корпусу, затискних губок, поршня, штока, напрямної планки, кришки нижньої, вісі, штифта та 10 

кришки верхньої. Основним недоліком аналога є відсутність можливості корегування кута 
розкриття затискних губок. 

В основу корисної моделі поставлена задача створити захватний пристрій, який має усунути 
недоліки найближчого аналога. 

Поставлена задача вирішується тим, що захватний пристрій робота, який складається з 15 

корпусу, затискних губок, поршня, штока, напрямної планки, кришки нижньої, осі, штифта та 
верхньої кришки, згідно з корисною моделлю, у верхній кришці виконаний центральний отвір з 
різзю, в якому розміщено обмежувач ходу з контрольною гайкою. 

Суть корисної моделі пояснюють креслення фіг. 1-2. 
На кресленнях показано два положення затискних губок: губки закриті (фіг. 1) і губки розкриті до 20 

проміжного положення (фіг. 2). 
Захватний пристрій робота складається з корпусу 1, затискних губок 2, поршня 3, штока 4, 

напрямної планки 5, нижньої кришки 6, осі 7, штифта 8, верхньої кришки 9, обмежувача ходу 10 
та контрольної гайки 11. 

Захватний пристрій робота працює наступним чином. 25 

При подачі стиснутого повітря в безштокову порожнину поршень 3 разом зі штоком 4 
рухається вгору і передає рух на напрямну планку 5. Оскільки затискні губки 2 з'єднані штифтом 
8 з Г-подібними пазами на напрямній планці 5, вони здійснюють обертовий рух навколо осі 7 і 
розтискають деталь. Величина переміщення напрямної планки 5 в осьовому напрямку 
регулюється обмежувачем ходу 10, при цьому сталість положення забезпечує контрольна гайка 30 

11. Затискання деталі відбувається у зворотній послідовності при подачі стиснутого повітря в 
штокову порожнину. Затиск деталей відбувається за допомогою змінних затискних елементів 
(на креслені на показані), які кріпляться до затискних губок. 

Ефективність запропонованої конструкції захватного пристрою робота забезпечується 
наявністю центрального отвору з різзю у верхній кришці в який вкручується обмежувач ходу. 35 

Регулюванням осьового положення обмежувача ходу, відбувається регулювання кута розкриття 
затискних губок. Контрольна гайка запобігає розкручуванню обмежувача ходу в процесі роботи 
захватного пристрою робота. 
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ФОРМУЛА КОРИСНОЇ МОДЕЛІ 

 
Захватний пристрій робота, що складається з корпусу, затискних губок, поршня, штока, 
напрямної планки, кришки нижньої, осі, штифта та верхньої кришки, який відрізняється тим, 50 

що у верхній кришці виконаний центральний отвір з різзю, в якому розміщено обмежувач ходу з 
контрольною гайкою. 
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