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(54) Sdiradnicové jednotka s tromi stupfiami volnosti pohybu

Vyndlez sa tyka kon¥truk&ného usporiadania sUradnicove j
Jednotky, ktord umo¥ituje polohovanie a orientéciu svojho kon-
cového &lena v troch pohybovych osiach v rovine. Sutradnicova
Jednotka je pohéitiand tromi lineérnymi pohonmi, Dva z nich ad
pouZité na polohovanie %lena v dvoch na seba kolmych pohybo=
vych osiach, priSom ich pohyby st transformované pomocon ZvEEm
Sovacieho mechanizmu do poZadovaného priestoru a na po¥adovani
velkost. Treti je pouZity na orientéciu koncového #lena v tej
istej rovine, pomocou pdkového mechanizmue

Doteraz znéme suradnicové mechanizmy pozostévaji z dvoch
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Pinedroyeh jednotiek s jednym stupiliom vornosti pohybu, pri=

gom pohyhy ich jednotlivych pohonov si priamo prené¥ané na
koncovy &len mechaenizmue Orientédciu koncového Elena obydaj=
we zabezpeduje pohon umiestneny v jeho bezprpstrednej bliz~
koosti, alebo na linedrnej jednotke, na ktorej je'koncovy
#len upevneny. Nevfhody takychto kondtpukecii sd nasledovné:
yh¥sie kondtrukdéné rozmery, vyd3ia hmotnost, hordie dynamic=
ké vlasinosti, ni¥¥ie dosshované rychlosti, taZkosti s roz-
vodmi energie ape

Uvedené nedostatky si odstrénené siradnicovou jednotkou
g tromi stuphiami volnosti pohybu podla vynédlezu, ktorého_pod—
stata epodiva v tom, %e pohyb dvoch lineérnych pohonov Jje
svadBovany zvadSovacim mechanizmom, pritom jeden 2z pohonov
je pevne uchyteny na teleso sturadnicove]j jednotky a kolmo na
oe jeho pohybu je upevneny druhy pohon, ktory pohéﬁé hnaci
tap mechanizmu, ktory mé zvi&3ovaciu schopnost v jedine]
presne definovanej osi xibu na svojom konco#om glene. Treti
pohon je kyvne uloZfeny na telese suradnicovej jednotky a je=
ho pohyb je prenédSany na koncovy &len pomocou pékového gysté~
MU

Pousitim zvaddovacieho mechanizmu na zvéldenie pohybu
Avoch na seba kolmych linedrnych pohonov a pou¥itim pékového
gystému na prenos pohybu pre orientéciu koncového &lena sa
dosiahne vy33ia pohyblivost mechanizmu, zlepBia sa jeho dyne-
mické vliestnosti, zmenS8ia sa konS3truklné rozmery me chanizmu
prl zachovani pracovného priestoru. Pri pouziti vhodného zv&l~
Sovacieho pomeru u zviiSovacieho mechanizmu moZno vhodne volit
maximélne rychlost a zrychlenie koncového &lena, ktoré u kla-

sickgch mechanizmov su Zastokrat obmedzené, napriklad pri po-
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uZiti prevodu pomocou guld&kovej skrutky JeJ kritickymi otdde

kami, ap. Odpadajui taZkosti s rozvodmi energle pomocou nosi-
Zov kéblov, pretoZe prenos energie moZno uskutolnit pomocou
Tpohybhvjch sludiek okolo vykyvnych kIbov. Pri pouZiti mecha-
nfzmu v automatickych strojoch sd zachované jeho pdvodne dob-
réﬁvlastnostl, teje Jjednoduchy popis dréhy pohybu koncového
6i;na a z toho plynica vhodnost pre jeho automatické riadenie;

Na pripojenom vykrese /obr. &. 1/ Jje schématicky znézor-
neny znémy zvi&3ovaci mechanizmus doplneny o pékovy systém,
}ktofy umoZfiuje udrZovdt stdlu orientdciu koncového &lena vzhlaw-
dom k stradnicovému systému.

J'Wé3obr. 6..2 Jje schématicky znézornené kondtrukéné uspo=
riadanie suradnicovej jednotky s tromi stupiiami volrnosti pohy~-
bu. Siradnicové jednotka podla obr. 2 je tvorend zvadSovacim
mechanizmom 1, ktory je kyvne uloZeny pomocou prvého dapu 2
v telese 3. Na telese je upevneny prvy pohon 4, ktorého line-
érne pohyblivd Cast 5 je pripevnené k rému 6 druhého pohonu
J. Lineérne pohyblivéd &ast 8 tohto pohonu je kywne spojené
s Klbom 9 zvadSovacieho mechanizmu l. Pri pohybe hociktorého
2z pohonov 4 a ] sa pohybuje os koncového kauW;g v uvedenych
zévislostiach. Tretf pohon 14 je svojou pevnou &astou kyvne
uloZeny pomocou druhého Zapu pékového systému 12 v telese 3.
Linedrne pohyblivé &ast 15 tretieho pohonu 14 tvori zdrovei
jednu'éasf pékového mechanizmu‘li. Pri pohybe pohonu 14 sa
pomocou pékového mechanizmu 13 prenéSa jeho pohyb na koncovy
&len 11, ktory je otodne uloZeny v kfbe 10 koncového Zlena
zvééSovacieho mechanizmu 1 a orienfuje ho do poZadovaného sme=-

ru vzhladom k sekundérnemu siradnicovému syétému.lz.
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Ak je prvy Cap 2 zvilSovacieho mechanizmu 1 kyvne ulo=

teny v telese 3 mbéZeme hnacim Capom 9 pohybovat v Iubovolnom
smere v rovine primérneho gdradnicového systému l6. Pri pohy-
be hnacieho &apu 9 vykonéva os Eaﬁu konéovéhb ¢lena lg podob-
né pohyby v rovine sekunddrneho siradnicového systému_lz
zvﬁéégné v zdvislosti od pomeru ramien l:a. ak je druhiAéap
;gépékového aystému 13 kyvne uloZeny v telese 3, potom konco-
vj 8fén 1l tohto systému je pri akomkolvek pohybe koncového
bodu 10 v sekundérnom sir. systéme 17 udriovany pod rovnakym
uhlom sklonu 18 vzhladom na tento siradnicovy systém.

Suradnicovi jednotku s tromi stuptiami volnosti pohybu
moZno pouzit pri stavbe priemyselnych robotov a manipulédtaov
s mendim podtom stupiiov volnosti, ktoré sa pouZivajui na vyko=
nanie jednoduchych manipuladnych pohybov v priestore pri pre-
miestiiovani predmetov manipulécie.

Mo¥no ju tie% vyuzit pri stavbe zékladnej kinematickej
gtruktiry u priemyselnyék robotov s vy33im stuptiom inteligen=
cie, tzv. adapti&nych priemyselnych robotov, ktoré majui schop=
noat prispdsobit pohyb svojho koncového &lena zmenenym‘gedmat-
rickym a inym podmienkam skutodného okolitého prostredia. Ria-
denie pohybu tychto robotov musi byt jednoduché, aby nevznika-
1i komplikécie pri vypolte korekcie dréhy, ktdré sa musi usku-

todnit v redlnom &ase.
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AQXgnaéujﬁca sa tym, ¥e pozostdva zo zvi&Sovacieho mecha-
niiﬁu /1/, ktory je prostrednictvom prvého &apu /2/ kyve-

ne uloZeny v telese /3/, na ktorom je pripevneny prvy
poﬁ&h'/4/, ktorého linedrne pohyblivé &ast /5/ je pripeve
nené k rému /6/ druhého pohonu /7/, ktorého lineérne pohyb-
livé ¥ast /8/ je kyvne pripojend na hnacom ¥ape /9/ zvé&So-
vacieho mechanizmu, na ktorom je kyvne uloZeny pékovy sys-
téﬁ“/l3/, ktorého su¥ast tvori treti pohon /14/, ktorého
linedrne pohyblivé Zast /15/ pohéiia koncovy &len /11/ kyv-
ne uloZeny v lape koncového &lena /10/.
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