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В различных видах технологий перемещения и позиционирования дета-

лей и изделий (паллетирование, штабелирование, укладка) захватные меха-

низмы (робототехнические схваты) используются в качестве оснастки для их 

взятия и удержания. Благодаря оснащению захватными устройствами широ-

кого назначения расширяются области применения промышленных роботов, 

что позволяет переналаживать их для выполнения различных операций. 

Систематизация и анализ конструкций ЗУ, разработка способов их рас-

чета, проектирования и выбора, установка разнообразных требований к ним в 

зависимости от характера выполняемых операций и рекомендаций по эксплу-

атации имеют довольно большое значение так, как объекты манипулирования 

могут иметь разные размеры, форму, массу и обладать всевозможными физи-

ческими свойствами, что делает необходимым применение захватных 

устройств разного характера. 

    К захватным устройствам предъявляются как общие требования, так 

и специальные, которые зависят от конкретных условий работы. К числу пер-

вых относят: 

•  сохранение положения объекта манипулирования при всех 

режимах работы робота; 
•  надежность захватывания и удержания объекта манипули-

рования; 
•  неприемлемость его повреждения или разрушения; 
•  постоянство базирования; 
•  быстродействие, надежность, компактность, безопасность.  

Также особое внимание уделяется надежности крепления захватного 

устройства к промышленному роботу. 

   В зависимости от задачи захватные устройства можно разделить на 

несколько категорий. 

Так, по принципу действия различают 5 групп захватных устройств: 

• Механические; 

• Вакуумные; 

• Магнитные; 

• Струйные; 

• С эластичными камерами; 
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По характеру базирования объекта захватные устройства подразделя-

ются на пять групп.  

1. Захваты, перебазирующие объекты, имеют способность изменять по-

ложение удерживаемой детали благодаря управляемым действиям рабочих 

элементов. Такое свойство присуще только антропоморфным захватным 

устройствам с управляемыми шарнирными пальцами. 

2. Базирующие захватные устройства определяют положение базовой 

поверхности (или поверхностей), что является характерной особенностью для 

поддерживающих и в зажимных захватных устройствах.  

3. Захватные устройства, не обеспечивающие базирования или фикса-

ции объекта, для оснащения промышленных роботов применяются доста-

точно редко. 

4. Центрирующие захваты определяют положение оси или плоскости 

симметрии захватываемого объекта. К таким захватным устройствам, прежде 

всего относят - механические, которые оснащены кинематически связанными 

рабочими элементами, имеющими призматические губки и т.п. иногда цен-

трировать могут и ЗУ с эластичными камерами.  

5. Фиксирующие схваты сохраняют положение объекта, которое тот 

имел в момент захватывания.  

Как показывает опыт использования промышленных роботов, для за-

грузки металлорежущих станков наибольшее распространение получили ме-

ханические захватные устройства клещевого типа, способные центрировать 

заготовку в определенном диапазоне 

     Несмотря на то, что чаще всего схват представляет собой достаточно 

простое устройство, расчет его очень затруднителен и трудоемок так, как в 

вычислениях используются сложные формулы. Именно поэтому нами была 

поставлена задача автоматизировать расчет центрирующего захватного 

устройства клещевого типа в среде Excel. 

Расчетный лист приведен на рисунке 1. 
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Рис 1. Расчет центрирующего ЗУ клещевого типа 

 

В первую очередь необходимо провести профилирование центрирую-

щих поворотных губок. При манипулировании ступенчатыми валами и флан-

цами, при групповой обработке губки ЗУ должны быть профилированы так, 

чтобы обеспечивать в определенном диапазоне центрирование шеек вала (или 

фланца) различного диаметра. Верхние части губок делают одинаковой ши-

рины, а нижние срезают так, чтобы они заходили одна за другую. Это позво-

ляет надежно центрировать вал даже в том случае, когда в зоне действия гу-

бок оказывается ступень с перепадом диаметров. 

     Для точного центрирования заготовки профиль губок аппроксимиру-

ется дугами окружности 

    Далее необходимо найти силы, действующие в местах контакта за-

готовки и губок. Для этого были использованы расчетные схемы и формулы, 

которыми определяются значения расчетных нагрузок на губках R1 и R2. 

   Следующим шагом становится определение реакций опор, сил трения 

на губках и крутящих моментов на осях поворота при помощи необходимых 

формул и схем для расчета моментов, удерживающих заготовку в ЗУ. 

     После этого нужно произвести вычисление силы Р привода с приме-

нением расчетных моделей в зависимости от типа привода. 

     Заключительным этапом вычислений является расчет на отсутствие 

повреждений поверхности детали. Его проводят при необходимости, когда 
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есть опасность повреждения поверхности деталей (например, чистовая обра-

ботка). 

   Все представленные пункты были занесены в среду Excel, что позво-

ляет значительно сэкономить время и силы при произведении расчета центри-

рующего захватного устройства клещевого типа. В программе есть окна ввода 

исходных данных, а также расчетных данных, в которых представлены рас-

считанные по формулам и схемам значения. 

Пользователь вносит исходные данные по каждому виду расчета и по-

лучает необходимые величины. При необходимости в исходные данные 

можно вносить корректировки, что приведет к изменениям расчетных. 

Как видно, поставленная задача решена. Данную программу можно ис-

пользовать для расчета ЗУ клещевого типа как в учебном процессе, так и в 

производственном. 
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