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(54) Vicepolohovd otodné jednotke menipulainiho zarizeni

Vicepolohovd otodnd jednotka mani-
- puladnfho zefizeni, jeko Jjsou roboty a
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Vyndlez se tykd vicepolohové otodné jednotky menipule&niho zaiizenf, jako jsou
roboty @ menipuldtory.

OtoZné Jednotky jeou konstruovény & ohledem na Jejich.ﬁéel, kterym je manipulace
obrébénych predmétld z jednoho pracovidté ne druhé. P¥i autometickém procesu Je
pritom nutné presné umistén{ predm¥td na tzv. vychystévacf mfsto, tJj. misto, odkud
Je souldetke odebirdna k technologické operaci. To se Pedf rliznym provedenim zardiek
na otofném telifi, na kterém jJsou umfstdny sou¥dstky a riznym provedenim tlumidt
v koncovych polohdch, které byvaji ug;stény v oblasti talfie, tak¥e jsou obtI%n¥
pfistupné, Dosevedni eretainf a tlumic{ systémy jsou pomdrnd slo%ité a nesplnuj{
pofadavky ne typizeci a unifikeci pro jeJjich nasazeni v otodnych jednotkéch o rdzném
podtu aretadnich poloh. '

Tyto nevyhody odstrahuje vicepolohové oto&nd Jednotka manipuladnfho zafizenf,
Jeko jsou roboty a menipuldtory. Podstate vynélezu spolfvd v tom, %e v t&lese
otofné jednotky je oto¥né uloZen telf¥, na Jeho’ vnéj3fm obvods Je upraven prstenec,
do JjehoZ vybréni zasehuji zerdZky. Pod tali¥em je ne t&lese kyvné uloZeno vshadlo
se dv&me rameny, z nich¥ prvn{ je opatieno vdledkem vysuvného dorazu a druhé Je

opatfeno vybrédnim, do kterého zasshuje rolns tlumictho systému se dvéma tlumiéi,

Pokrok doseZeny vyndlezem spo¥ivd v jednoduchostl a mo¥nosti typizece a unifi-
kace sou¥dstf, co¥ umofnuje jeJjich vyuZiti u otodnych jednotek s rdznym podtem
polohovaecich mist.

Pri{kled provedeni zaifzenf podle vynélezu je zndzornsn na p¥ipo jenych vykresech,
kde na obr. 1 je zndzorndn schematicky Fez otodnou Jednotkou, na obr. 2 nérysny
pohled na otolnou Jednotku bez teli¥e a na obr. 3 tlumici systém.

OtoZnéd Jednotka (obr. 1) se sklédé ze zdkladntho t&lese 1, v n¥m% je uloZeno
pohonné tstrojf 2 a h¥fdel 3, na Jeho hornf ¥&sti Je telfr 4. Ne telffi 4 Je
um{sténa horizontdlni a vertikélni jednotka 23 manipulz ¥nfho za¥fzenf. Na okraji
talife 4 Jje upraven prstenec 5, do jJeho% vybrént zapadaji zardZky 6. Na t&lese )

Je pod tali¥em 4 kyvné uloZeno vehedlo 7 a ode&ftacf mechanismus 8 zardZek 6.

Vshadlo 7 mé dvé remena, a to prvnf ramen6 9 s véle Ekem vysuvného dorezu 10 a druhé
rameno 1l & vybrénim 12 (obr. 2), do kterého zesshuje rolne 13 tlumictho systému 14
se dvéma tlumiZi 15, 15° (obr. 3). Proti zaréice 6

6 Je na t&lese 1 umistdn aretadnt
&len 22.

Vybrénf 12 & rolnu 13 lze umfstit té% tak, Ze rolnoulld se opat¥{ rameno 11
a vybréni 12 Je pek v tlumicfm systému 14.

Tlumici systém 14 (obr. 3) se skl4dé z drzéku 16 pro oba tlumide 15, 15, ne
kterém jsou lo%iska 17, ;1: 8 posuvnym téhlem 18. Na tomto téhle 18 je umisténe
rolna 13 a doraz 19. V dr¥éku 16 jsou stavdcf drouby 20, 20°, kters vymezuJji tlumici
zdvih tlumids 15, 15°. Tlumicf systém Jje opat¥en dvéme snimedi 2L, 22° (obr. 2),
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které signalizuji dotlumeni mechanismu a ddvajf povel k zaaretovéni otodné jednotky
v %2édené poloze.

Je=11 zapotiebl uvést otodnou jednotku z Jedné polohy do druhé, zadne se otédlet
teli? 4, tim se p¥ivede tlumici systém 14 a vehadlo 7 do stiednf poléhy (naznad&eno
na obr, 2)., PFi pokralovénf pohybu narazf Jedne zardfka 6 na vjsuvh& doraz 10 a posune
vehadlo 7 o dréhu tlumeni (obr; 3). Pres rameno 11 vahedla i se uvede v &innost
tlumici systém 14 a doraz lgnpﬁsobi prostrednictvim téhle 18 na prvy tlumi& 13,
timZ utlumi néraz. V této poloze Je zardfks & zaaretovéna aretadnim &lenem 22, Pro
dal3f oté¥ent talire 4 se uvolnf aretadni ¥len 22 & tlumic{ systém 14 se vrstf do
stfednf polohy. Telf} 4 pek pokraduje v pohybu k del3f zvolené zaré¥ce 6.

P¥i pohybu na druhou stranu je sled funkel za¥fzen{ stejny &% na pohyb tlumictho
systému 14, Jjeho¥ téhlo 18 se posune proti druhému tlumii 15° e utlumf otodny
pohyb teli¥e 4 a zsaretuje jeJ proti zvolené zard¥ce 6.

PREDMETT VYINALEGZU

Vicepolohové otofnd jednotka menipuleéniho zeifzeni jeko Jjsou roboty a manipulg-
tory, vyznalend tim, Ze v t&lese (1) otolné Jjednotky je otodn¥ uloZen talif (4),
ne Jjeho# vn&jsim obvod® je prstenec (5), do jehoZ vybrédni zasshujf zerdiky (6),
pri¥em? pod taliem (4) Jje ne t&lese (1) kyvn& uloZeno vshadlo (7) se dvéme remeny
(9, 11), z nich% prvni rameno (9) je opat¥eno véledkem vysuvného dorazu (10) a
druhé rameno (11l) vybrénim (12), do kterého zesshuje rolna (13) tlumiéiho systému
(14) se dvima tlumi&i (15, 15°).

2 vykresy
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