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(54) ' za¥{zeni pro op&towné ustaveni prumysloveho robota
na zakladovou deslu po jeho pYredchozim p¥esunu oto-
denim

ResSeni se tyka zar{zeni pro opetovne
‘ustaveni primyslového robota na zdkladovou
desku po Jeho predch021m pFesunu otodenim,
Podstate sgocmvg v tom, 7e na zdkladové
desce pewsé, spojene 8 podlahou Jsou upev~
-nény alespon t9i prizmaticka gedla, 2z
nich¥ kaZdé nease kulovv podstavec s pri-
choz{ dirou, v ni? je uloZen hiidel, kte-
ry na obou krajich mid pevné uchyceny te~
py opatienéd kladkami, spolupracujicimi s
excentrickym vedenim upevnénym na prizma~’
tickém sedle, piridemZ na Jednom konei h#{-
dele je pevne nasazena ovlddaci paka a ve
- gtPedu kulového podstavce je na h¥ideli
nasunuta pohybova matice, spojena se sta-
vécim sroubem, uchycenym v zakladove ddm~
ti primyslového robota.
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Vyndlez se tyké_iafizeni\pro;qpétovhé ustavehi'prﬁmy81ového
robota na'zékladovou desku pd Jjeho pfédchozim'pfesunu otodenim,
'provédéné za uéelem snadného sefizeni robotem obsluhované obrébs-
ci aednotky. -

Pfi nasazovéni prumyslovych robot& v malosérlové vyrobé Je
.'nezbytné tasté sefizovénd obrébécich stroaﬁ pfl dastych zménach ROt
- vyroby rﬁznych druhﬁ souéésti Pro rychlé provedeni ser;&eni Jef‘l "

E nutné uvolnit pracovni prostor pro. obsluhu. Souéasné vyrabéné i

obrébéci aednotky pamatuai pro tuto potrebu usporédénim pro pre-""'

sunuti prﬁmyoloveho robota napfiklad po- samostatném vedeni ,- kte-

" ré nékdy byvd i souéésti samotneho automatlckého obrébécfho stro-»;ff

 1 ‘3e. Jako samostatné vedeni byvé uloieno v r&zné urovn1 vzhledem R
"  k podlaii pracovnlho systému. Pr1 zpétném ustavovéni prumyslové-'

" o robota musi byt dodrﬁena vysoké pfesnost aeho uloZeni, coZ pr1 i}”
-"usaeho znadné hmotnostl si Vyiaduae konstrukéné néroéné i vyrobné -

‘Vj_sloéité uspofédénl pro - Jeho pfesun.  ff‘*'>“

Tato nevyhoda je podstatné sniiena zafizenim pro Opétovne

 »fuustaveni prﬁmysloveho robota na. zakladovou desku po jeho predcho—ﬁ i
o ozim otoéném presuvu pro serizeni obrabéci aednotky podle vynalezu,.»

jeho¥ podstata spodivé v tom, ée na zakladové desce pevn® . Spoaené

‘:Hs podlahou, Jjsou upevnéna alespon tri prlzmatlcké sedla, kazdé

:iz nmch nesoucy kulovy podstavec R pruchozi dirou v nénz je ulo- -
;zen hfidel ktery na obou kraalch mé pevné uchyceny Sepy, opatrenT"

"‘iné kladkaml, spolupracuaic1mi s excentrlckym vedenim, upevnénym
' na prizmatickém sedle, pri¥em? na jednom konci h¥fdele Je pevn¥.

nasazena ovlddaci pdka a uprostfed kulového podstavce na hrideli
,-ae nasunuta pohybové matice, spojend se stavécim §roubem, uchycen.
1nym v zdkladové Gésti prﬁmyslového robota.
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Hlavni vyhoda za¥izenf je v jednoduchosti konstruk®niho pro=
vedeni- a zejména v jeho uplatnéni u v8ech dosud vyrobenych nebo
standardn& vyrdb&nych automatickych obréb&cfch stroji. Jinou vy-
hodou redeni podle vyndlezu je moZnost vySkového jemného nastaveni
pracovni polohy primyslového rodota vi¥i ostatnim jednotlivym prv-
kdm,,tvOfIcim automatizované techn-ologické pracovist&, 'napfiklad
zdsobniku, kontrolni{ stanici, obraceéi obrobkd !apod.

P¥fklad provedeni za¥izeni podle vyndlezu ge bliZe obaasnéna
na prlloienych vykresech, kde obr. 1 predstavuae elny pohled na
za¥izeni{ a obr. 2 boéni pohled. :

Na zdkladové desce 1 ulo¥ené v podlaze 2 pomoci zékladovych
&roubd 3 Jsou uchycena prizmaticka sédla 4 tak, %e jejich horni
-rovina je v urovni pochizkového rostu 3. Ka¥dé prizmatické sedlo
4 nese kulovy podstavec 6 s prichozi dirou, kterou prochdzi hifdel
7, ktery na obdu'krajich mé pevné uchyceny &epy 8, s tlafnymi pru-
#inemi 9. Gepy 8 majf na svych spodnfch ¥dstech uchyceny kladky
10 zabirajfci s excentrickym vedenim 11, upevnénymna prizmétickém o
sedle 4. Na jednom konci h¥idele 1~jé pevn& nasazena ovlddaci pé-
ka 12. Uprostied kulového podstavce 6 je na h¥ideli nasunuta po-
hybové matice 13, spojend se stavécim 3roubem 14, uchycenym v 28-
kladové &asti 15 nevyznaéeného prﬁmyslového robotu. Zékladovd &ast
15 je spogena se zvedacim zaflzenlm 16

Oto¥enim péky 12 se natoéi kladky 10 po excentrickém vedeni L
1, a tim se uvolni pPitlak tla&né pruZiny 9 a pomoci zvedaciho za-
, izeni 16 se kulové podstavce 6 nadzvednou nad prizmatickd sedla 7
4, - Je umo¥néno otodit pr&myslovy robot a uvolnit prostor pro ob-
;sluhu pPi sefizovéni robotem obsluhovaného obrédbé&ciho stroje. Yo
seff{zeni obréb&ciho stroje a ostatnich prvki automatizévaného tech-
. nologického pracoviité& je provedeno_otoéenl robotu do pracovni po-
~ lohy, zvedacim zaPbfzenim 16 je robot usezen do prizmatickych sedel -
4 a otolenim ovoddaci péaky 12 se ustavi robot do pracovni polohy
Jemné vyskové nasteveni vidi prvkim, tvo¥fcim sutomatizovené tech—,
nologické pracovist¥ je provedeno pomoci stav&cfho Zroubu 14 a po=-
hybové matice 13. o
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PREDMET V u'n.'\'A.iQE‘ZU.

Zafizeni pro opétovné ustaveni pr&myslového robota na zé-

kladovou desku po jeho pfedchozim pfesunu oto&enim, pro sefize-‘ ,
| ni obsluhované obrébéci Jednotky, vyznalené tim, Ze na zdkladové =
: desce (1), pevn& spojené s podlahou (2) asou upevnény aleSpon

t#i pri:matické sedla (4), z nich¥ kaﬁdé nese kulovy podstavec .

(6) 8 prichozi dirou, v ni je ulo¥en hiidel (7), ktery na svych
obou kraaich mé pevné uchyceny éepy (8), opatfené k]adkaml (10), 
: _spolupracuaici s excentrickym vedenim (11), upevnénym na prizma-
']_tickém sedle (4), p¥ridemZ na aednom konci hfidele (7) je pevné .

“nesazena ovlddaci péka (12) = ve. stfedu kulového podstavce (6) f '
'f‘je na hfideli (7 nasunuta pohybové matice (13), ‘spojené se stavé-f;
cim Sroubem (14), uchycenym v zékladové éasti (15) prumyslového B
o robota. S : : : : :

o 2 vykresy & . .
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