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Zesp6t ruchu obrotowego, zwtaszcza manipulatora przemystowego

Przedmiotem wynalazku jest zesp6t ruchu obrotowego, zwtaszcza manipulatora przemystowego umozli-
wiajacy ruch obrotowy jego elementom.

Znane dotychczas rozwigzania umozliwiajace zamiang ruchu prostoliniowego na obrotowy oparte sg
" najczesciej na zasadzie uktadu zebatka-koto zebate. Jednostka napedowa w postaci na przyktad sitownika
hydraulicznego napedza zebatke zazebiong z kotem zebatym. W czasie ruchu zebatki nastepuje zamiana ruchu
prostoliniowego sitownika poprzez zg¢batke i koto zebate na ruch obrotowy wykorzystywany na przyktad do
obrotu elementéw manipulatora. W takim rozwigzaniu urzadzenia napedowe znajdujq si¢ bezposrednio na ele-
mentach wykonujacych ruch powodujac zwigkszenie ich ciezaru i gabarytéw, atym samym zmuszajg do
wzmocnienia konstrukcji nosnej, ktéra musi dodatkowo przenie$¢ ciezar jednostek napedowych instalacji do-
prowadzajacej i odprowadzajacej ciecz roboczq oraz urzadzeri sterujgcych. Takie zwigkszenie cigzaru zespotu
jest bardzo niekorzystne, gdyz powoduje pogorszenie dynamiki kinematycznego uktadu manipulatora.

Istota zespotu wedtug wynalazku uruchamianego na przyktad sitownikiem hydraulicznym polega na tym,
ze w korpusie zespotu znajduje si¢ utozyskowany walek oraz pod katem prostym do niego nieruchomo
zamocowany trzpieri, na ktérym to trzpieniu utozyskowana jest tuleja obracana zamocowanym do niej gietkim
ciggnem. To ciggno prowadzone jest przez bloczek umocowany na wysiegniku przytwierdzonym do korpusu.
Drugi koniec tego ciegna nawinigty jest na zewnetrzne koto bgbnowe osadzone na watku. Na drugim koricu tego
watka osadzone jest wewnetrzne koto bebnowe napedzane za posrednictwem drugiego gietkiego ciegna przez
sitownik. Trzpieri osadzony w korpusie ma wzdtuzny przelotowy otwor, a sam korpus i tuleja zakoriczone sq
powierzchniami centrujagymi i prostopadtymi do nich powierzchniami bazowymi, stuzacymi do #aczenia za
posrednictwem ptyt przytaczeniowych z wybranymi zespotami funkcjonalnymi manipulatora. Zmiane wymaga-
nego kata obrotu tulei umozliwiaja wymienne kota bgbnowe zewnetrzne i wewnetrzne realizujgce Zadane
przetoienie. Ruch ttoczyska sitownika przekazywany przez gietkie ciegno na wewnetrzne koto bebnowe
powoduje obrét tego kota jak réwniez obrét zewnetrznego kota bebnowego osadzonych na wspéinym dla tych
két watku. Obrét zewnetrznego kota bebnowego powoduje za poSrednictwem nastgpnego gietkiego ciegna
prowadzonego przez bloczek obrét tulei. W miejsce sitownika o ruchu prostoliniowym mozna réwnieZ uzy¢
urzadzenia napedowego o ruchu obrotowym realizujgcym obrét w zadanym zakresie.

Przedstawione rozwiazanie eliminuje konieczno$¢ umieszczania urzadzet napedowych i sterujgcych wraz
zdoprowadzong do nich instalacjq bezposrednio na elementach wykonujacych ruch. Urzadzenia te umieszcza sie
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w dogodnym miejscu, anaped od nich przekazywany jest za posrednictwem gietkich ciggien. Tym samym
konstrukcja no$na manipulatora jest |zejsza, a zespoty wykonujace ruch maja mniejsze gabaryt;, cow znacznym
stopniu poprawia dynamiczne wtasnosci uktadu kinematycznego manipulatora. Ksztatt ko{pusu zespotu oraz
przelotowy wzdtuzny otw6r w trzpieniu umozliwiaja przeprowadzenie ciggien do nastepnych przytaczonych
zespotdw manipulatora wewnatrz korpusu zespotu i trzpienia. Wynalazek uwidoczniono w p,r,'::yktadzie wykona-
nia na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia prostopadty do ptaszczyzny obrotu pyzekr6j poprzeczny,
a fig. 2-widok zespotu ruchu obrotowego z géry. W korpusie 1 znajduje sie utozyskowany watek 2 oraz nieru-
chomo zamocowany trzpieri 3. Na trzpieniu 3 utoZyskowana jest tuleja 4 potgczona z zamocowanym do niej
gietkim ciggnem 5. Ciegno 5 prowadzone przez bloczek 6 umocowany na wysiegniku 7 przytwierdzonym do
korpusu 1 nawiniete jest drugim swoim koricem na zewnetrzne koto bebnowe 8. Koto to osadzone jest na
watku 2, na ktdrego drugim koricu osadzone jest wewnetrzne koto bebnowe 9. Koto 9 potgczone jest za posred-
nictwem gietkiego ciegna 10 z ttoczyskiem sitownika. Korpus 1 i tuleja 4 zakoriczone sg cylindrycznymi powie-
rzchniami centrujagcymi 11, 12 oraz prostopadtymi do nich ptaskimi powierzchniami bazowymi 13, 14 stuzgcy-
mi do taczenia za posrednictwem ptyt przytaczeniowych 15, 16 z wybranymi zespotami funkcjonalnymi mani-
pulatora.

Zastrzezenia patentowe

1. Zesp6t ruchu obrotowego, zwtaszcza manipulatora przemystowego, uruchamiany urzadzeniem napedo-
wym, korzystnie sitownikiem hydraulicznym, zawierajacy korpus, tozyska, watki, trzpier, ciegna, kota bebno-
we, tuleje, bloczek iwysiggnik, znamienny tym, Ze w korpusie (1) znajduje si¢ utozyskowany wa-
tek (2) oraz pod katem prostym do niego nieruchomo zamocowany trzpieri (3) na ktérym utozyskowana jest
tuleja (4), do ktérej na jej obwodzie zamocowane jest gietkie ciggno (5) podparte bloczkiem (6) umocowanym na
wysiegniku (7) przytwierdzonym do korpusu (1), a drugi koniec tego ciggna (5) nawiniety jest na zewnetrzne
koto bebnowe (8) osadzone na watku (2), na ktérego drugim koricu osadzone jest wewnetrzne koto begbno-
we (9), do ktdrego na jego obwodzie przymocowane jest drugie gietkie ciggno (10) potaczone swym drugim
koricem z urzadzeniem napedowym znajdujacym si¢ na zewnatrz korpusu (1).

2. Zesp6t ruchu obrotowego wedtug zastrz. 1,.znamienny tym, Ze trzpieri (3) ma wzdtuzny
przelotowy otwér. _

3. Zesp6t ruchu obrotowego wedtug zastrz. 1,znamienny tym, ze zewnetrzne koto bebnowe (8)

i wewnetrzne koto bebnowe (9) sq kotami wymiennymi o $rednicach zaleznych od Zadanego przetoZenia.

4. Zesp6t ruchu obrotowego wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Ze korpus (1) i tuleja (4) zakoni-
czone sq powierzchniami centrujacymi (11), (12) oraz prostopadtymi do nich powierzchniami bazowymi (13),
(14) do taczenia za posednictwem ptyt przytaczeniowych (15), (16) z wybranymi zespotami funkcjonalnymi
manipulatora.
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