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Viceucelové robotické rameno s péti stupni volnosti s poloautomatickym a automatickym
efektorem

Oblast techniky

Regeni pati{ do oblasti koncovych vykonnych prvki u viceaelovych mobilnich zafizeni urde-
nych k vykonu robotickych a automatovych praci.

Soucasny stav techniky

V soucdasné dob€ neni zndmo, v oblasti servisni robotiky, robotické zatizeni, napiiklad dalkové
fizeny viceticelovy servisni, a soucasné i zdsahovy robot, s univerzalnim automaticky nebo polo-
automaticky vyménitelnym efektorem, s jeho uchopovaci a soucasné i hasici a injektazni schop-
nosti, s dalkovym fizenim jeho obvodového nastaveni uchopovacich segmentt a s kontinudlnim
otaCivym pohybem celého efektoru. Existujici servisni robotickd ramena jsou orientovana na
humanoidni oblast, technicky, dopravni, zasahovy a zachranny servis. Tato robotick4 zafizeni
jsou €asto jednoucelovd, jejich univerzalita je omezend a postradaji $irsi spektrum univerzality.

Podstata technického feeni

Uvedené nevyhody do zna¢né miry odstratiuje viceucelové robotické rameno s péti stupni vol-
nosti s poloautomatickym a automatickym efektorem, obsahujici jako zakladni pohybovy prvek
vicetcelové robotické rameno a jako zakladni funkéni vykonovy prvek vyménitelny vykonny
efektor, pfiCemzZ vykonny efektor je unasen pétiosym viceucelovym robotickym ramenem s péti
stupni volnosti prostfednictvim automatizovaného interface, jehoZ podstata je v tom, Ze vykonny
efektor zahrnuje sefiditelnou proudnici hasiciho nebo jiného média chranénou vpfedu predsaze-
nym krytem, ktery je zarovenl opérkou, a dale vykonny efektor zahrnuje prestavitelnou sekci
uchopovacich klestin,

pfiem? automatizovany interface, skladajici se ze dvou rozpojitelnych ¢asti, kterymi jsou inter-
face ramena, zahrnujici vnitini kontaktni kuZel propojeni a dale v opozici to je interface efektoru,
zahrnujici vnéj$i kontaktni kuZel, na kterém je prvni dvojice polohovacich ploch a druha dvojice
samosvornych ploch, ptic¢emz do prvni dvojice polohovacich ploch je kontaktné zapolohovana
paralelni dvojice kontaktnich desek a do druhé dvojice samosvornych ploch je zapolohovana
dvojice excentrickych valct, které jsou soucasti interface ramena, pfiCemZ v ose automatizova-
ného interface je dutina pro priichod hasiciho média a dale na obvodu interface ramene a inter-
face efektoru jsou umistény dvojice propojovacich bezikapovych hydraulickych prichodek a
elektropriichodka, ptfi¢emz interface ramena je pevné propojen s koncovou soucasti robotického
ramena, kterou je nosi¢ automatizovaného interface, pfi¢emz tento nosi¢ se otaéi kolem paté osy
ovladané rotaénim motorem paté osy uloZzenym v jedné ze dvou komor druhého dilu robotického
ramena pies propojovaci hiidel a pres thlovou predlohu a nakonec pfes prevodovku paté osy,
pfi€emz tento nosi¢ je oto¢né€ uloZen v radiaxidlnim lozisku paté osy, pfiCemZ druhy dil robotic-
kého ramena je otoény kolem Etvrté osy reprezentované radiaxialnim loZiskem &tvrté osy vloZe-
nym do skfing, a je s nim pevn€ spojena ozubena femenice, kterd je dale propojena pruznym
elementem s pastorkem napojenym na pohon sloZeny z rotaéniho motoru Etvrté osy a pievo-
dovky ¢tvrté osy, pfiCemz ve stejné skiini, kde jsou uloZeny soucasti Etvrté osy, je uloZena i tfeti
osa robotického ramena, kterd je na ¢tvrtou osu kolma a je reprezentovana radiaxialnim loZiskem
tfeti osy, uloZeném v piirub€ prvniho dilu robotického ramena, kde je uloZena i prevodovka tieti
osy, na kterou navazuje uhlova pfedlohové pfevodovka, propojena s rotacnim motorem tieti osy,
uloZenym v dutin¢ prvniho dilu, kde tento prvni dil robotického ramena je ve spodni ¢asti zakon-
¢en komorou pevné propojenou s oto¢nym dilem pfevodovky druhé osy, a pfiruba pievodovky
druhé osy je pevn¢ propojena s okem tocny, které je soucasti tocny, pfi¢emz s ptirubou pfevo-
dovky druhé osy je pevné propojen rotacni motor druhé osy, pficemZ monolitni soucasti toény je
zéroven pfiruba to€ny horizontélni, pevné propojend s ozubenym vnitinim krouzkem oto¢ného
loZiska, jehoZ vnéj8i krouZek je uloZzen v ramu, kde do tohoto ozubeného vnitiniho krouzku oto¢-
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ného loZiska zabird prostfednictvim pastorkd dvojice rotaénich pohonii propojenych s ramem
prostfednictvim viili sefizovacich excentra.

Vyhodné zapojeni je také, kdyZ na skiini je umisténa kamera pro vidéni ¢innosti vykonného
efektoru.

Dale je vyhodné, kdyz vykonny efektor s robotickym ramenem je propojen mechanizovanym
interface, jehoz interface nosie zahrnuje navadéci trny, a propojeni s protilehlym dilem pevné
propojenym s vykonnym efektorem je uskute&néno Srouby, kdy po jejich spojeni dojde zarovefi k
propojeni bezukapovych hydraulickych prichodek a elektropriichodky.

Dale je vyhodné, kdy? interface ramena a nosi€¢ jsou integrovany do jednoho celku jako nosic s
nastavbou a dale interface efektoru a priruba efektoru jsou integrovany do jednoho celku jako
pfiruba s nastavbou, pfi¢emz oba tyto bloky spole¢né tvofi propojovaci automatizovany inter-
face.

Navrzené viceucelové robotické rameno s péti stupni volnosti, s poloautomatickym a automatic-
kym efektorem vykazuje relativné pfesné polohovani koncového bodu efektoru pfi uvedenych
stupnich volnosti, pfi¢emZ vykazuje vysokou nosnost prevySujici mozZnosti ¢lov€ka. Déle toto
rameno umoziiuje prichod energii elektro, hydrauliky a hasictho média, které prochazi kanaly v
jednotlivych ramenech, bez vyuZiti bypasi v mistech kloubii jednotlivych ramen. Univerzalita
navrhovaného robotického zafizeni tkvi nejen v moZnosti uchopovani a haSeni soucasné, ale i v
moZnosti vymény efektoru jako celku, a to pomoci vhodné zvoleného interface, kdy je mozno
alternativné zvolit automatizovany interface ve svych alternativach, pro vyménu efektoru vlast-
nim robotickym ramenem. Déle je moZno s vyhodou pouZit poloautomatizovany mechanizovany
interface, kdy pii propojeni ramena s efektorem dojde automaticky k propojeni energii a médii
prochazejicimi robotickym ramenem, stejné tak se d&je pii pouziti automatizovaného efektoru.

Dal3i vyhodou navrhovaného feSeni je moZnost mobility pii relativné vysoké nosnosti ramene ve
srovnani s podobnymi zafizenimi pouZivanymi napf. na montaZnich linkich. Zafizeni umoziuje
vyuZiti riznych typi efektorti, coZ spliiuje pfedeviim uvedeny automatizovany interface, vyuzi-
vajici s vyhodou moZnost samovymeény jakéhokoliv efektoru robotickym ramenem.

Neposledni vyhodou je dalsi rozsifeni univerzality vyuZiti navrhovaného robotického zafizeni
roz§ifenim alternativ vyuZivanych efektord, napiiklad k prinikiim pfes betonové stény s nésled-
nym zavedenim tekutého média za tuto sténu, k montdZnim pracim s vyuZitim kontinualniho
ota¢ivého pohybu efektoru a ke specidlnim €eliim v oblasti jaderné energetiky.

Piehled obrazki na vykresech

Na obr. 1 - je podélny fez vicei¢elovym robotickym ramenem s péti stupni volnosti a vyménitel-
nym efektorem prostfednictvim automatizovaného interface, ve spodni ¢asti obrazku je jeho po-
délny ptuidorysny fez.

Na obr. 2 - je axonometricky pohled na vyménitelny efektor propojeny s ramenem automatizova-
nym interface, v pravé &asti obrazku je axonometricky pohled na automatizovany interface, a ve
spodni ¢asti jsou zobrazeny detaily interface v poloze rozpojeno.

Na obr. 3 - je podélny fez vicedelovym robotickym ramenem s péti stupni volnosti a vymenitel-
nym efektorem prostiednictvim mechanického interface, ve spodni ¢asti obrazku je jeho podélny
pidorysny fez.

Na obr. 4 - je axonometricky pohled na vyménitelny efektor propojeny s ramenem mechanickym
interface, a ve spodni &4sti jsou zobrazeny detaily interface v poloze rozpojeno.

Na obr. 5 - je axonometricky pohled na propojovaci automatizovany interface s ramenem, ve
spodni &asti jsou zobrazeny detaily propojovaciho automatizovaného interface v poloze rozpo-
jeno.
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Piiklad provedeni technického fe$eni

Viceudelové robotické rameno s péti stupni volnosti s poloautomatickym a automatickym efekto-
rem muZe byt s ohledem na jeho relativné nizkou hmotnost soucésti mobilniho zafizeni. Efektor
dale mize slouZit k premistovani pfedméti zna¢né hmotnosti rizného tvaru a navic prevysuje
mozZnosti Clov€éka v pfesnosti polohovéni, odolnosti proti teploté, zvlasté pak salavému teplu.

Viceticelové robotické rameno s péti stupni volnosti a vymeénitelnym efektorem obsahujici jako
zékladni pohybovy prvek viceucelové robotické rameno 5 a jako zékladni funkéni vykonovy
prvek vyménitelny vykonny efektor 1, pfi¢emz vykonny efektor 1 je unasen pétiosym viceuéelo-
vym robotickym ramenem 5 s pé€ti stupni volnosti prostfednictvim automatizovaného interface 6,
kde vykonny efektor 1 zahrnuje sefiditelnou proudnici 2 hasiciho nebo jiného média chranénou
vpredu pfedsazenym krytem 3, ktery je zaroveti opérkou, a dale vykonny efektor 1 zahrnuje pre-
stavitelnou sekci 4 uchopovacich klestin,

pfi¢emz automatizovany interface 6, skladajici se ze dvou rozpojitelnych ¢asti, kterymi jsou in-
terface 7 ramena, zahrnujici vnitini kontaktni kuzel 8 propojeni a dale v opozici to je interface 9
efektoru, zahrnujici vnéj$i kontaktni kuzel 10, na kterém je prvni dvojice 11 polohovacich ploch
a druhé dvojice 12 samosvornych ploch, pfi¢emZ do prvni dvojice 11 polohovacich ploch je
kontaktn€ zapolohovana paralelni dvojice kontaktnich desek 13 a do druhé dvojice samosvor-
nych ploch 12 je zapolohovéana dvojice excentrickych valct 14, které jsou soudasti interface 7
ramena, pfiemzZ v ose automatizovaného interface 6 je dutina 15 pro priichod hasiciho média a
dale na obvodu interface 7 ramene a interface 9 efektoru jsou umistény dvojice propojovacich
bezikapovych hydraulickych prichodek 16 a elektroprichodka 17, pfi¢emz interface 7 ramena je
pevné propojen s koncovou soucésti robotického ramena 5, kterou je nosi¢ 18 automatizovaného
interface 6, pfiCemz tento nosi¢ 18 se otaci kolem paté osy ovladané rotaénim motorem 19 paté
osy uloZenym v jedné ze dvou komor druhého dilu 20 robotického ramena 5 pies propojovaci
hiidel 21 a pfes thlovou predlohu 22 a nakonec pies pfevodovku 23 paté osy, pfiemz tento no-
si¢ 18 je ototné uloZen v radiaxidlnim loZisku 24 paté osy, pfi€emZ druhy dil 20 robotického
ramena 35 je oto¢ny kolem &tvrté osy reprezentované radiaxidlnim loZiskem 25 Etvrté osy vloZe-
nym do skiin€ 26, a je s nim pevné spojena ozubend femenice 27, ktera je dale propojena pruz-
nym elementem 28 s pastorkem 29 napojenym na pohon sloZeny z rotaéniho motoru 30 &tvrté
osy a prevodovky 31 Ctvrté osy, pfi€emz ve stejné skiini 26, kde jsou uloZeny soucasti &tvrté osy,
je uloZena i tfeti osa robotického ramena 5, ktera je na ¢tvrtou osu kolma a je reprezentovana
radiaxialnim loZiskem 32 tfeti osy, uloZeném v piirubé prvniho dilu 33 robotického ramene 3,
kde je uloZena i pfevodovka 34 tfeti osy, na kterou navazuje uhlova pfedlohova pfevodovka 35,
propojena s rota¢nim motorem 36 tfeti osy, uloZzenym v dutiné prvniho dilu 33, kde tento prvni
dil 33 robotického ramena 5 je ve spodni ¢asti zakonéen komorou 37 pevné propojenou s oto¢-
nym dilem pfevodovky 38 druhé osy, a pfiruba 39 pfevodovky 38 druhé osy je pevné propojena s
okem 40 toCny, které je soucasti tony 41, pii€emzZ s piirubou 39 pievodovky 38 druhé osy je
pevné propojen rota¢ni motor 42 druhé osy, pfiCemz monolitni soucésti tony 41 je zarovefi pti-
ruba 43 to¢ny horizontalni, pevné propojena s ozubenym vnitfnim krouzkem 44 oto&ného loZiska
45, jehoz vnéjsi krouzek 46 je uloZen v ramu 47, kde do tohoto ozubeného vnitiniho krouzku 44
otocného loZiska 45 zabird prostfednictvim pastorkl 48 dvojice rotaénich pohont 49 propoje-
nych s rdimem 47 prostiednictvim vili sefizovacich excentra 50.

Na skiini 26 je umisténa kamera 51 pro vidéni ¢innosti vykonného efektoru 1.

Vykonny efektor 1 s robotickym ramenem 5 1ze také alternativné propojit pomoci mechanizova-
ného interface 52, skladajici se z unaseci Casti interface 53 nosice, které zahrnuje navadéci trny
54, a propojeni s protilehlym dilem 55 pevné propojenym s vykonnym efektorem 1 je uskuted-
néno Srouby 56, kdy po jejich spojeni dojde zaroven k propojeni bezikapovych hydraulickych
prichodek 16 a elektroprichodky 17.

Ve specializovanych pfipadech je alternativné mozné fesit hlavni ¢asti automatizovaného inter-

face 6 tak, Ze interface 7 ramena a nosi¢ 18 jsou integrovany do jednoho celku jako nosi¢ 58 s
nastavbou a déle interface 9 efektoru a ptiruba 57 efektoru jsou integrovany do jednoho celku
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jako piiruba 59 s nastavbou, pfi€emz oba tyto prvky 58, 59 spole¢né tvofi propojovaci automati-
zovany interface 60.

Funkce:

Vicetgelové robotické rameno s péti stupni volnosti a vyménitelnym efektorem obsahujici jako
zékladni pohybovy prvek vicetidelové robotické rameno 5 a jako zakladni funk¢ni vykonovy
prvek vyménitelny vykonny efektor 1 ma dvé hlavni funkce.

Funkci hasici zaji$tuje sefiditelna proudnice 2 s moZnosti nastaveni jak velikosti pritoku, tak
velikosti rozstiikového kuzele. Pfed proudnici 2 je pfedsazen kryt 3 slouZici nejen jako ochrana
proudnice, ale zaroveit i jako opérka pii uchopovani riiznych pfedmétii sekei uchopovacich kles-
tin 4.

Funkci uchopovaci zajist'uje sekce uchopovacich klestin 4 je prestavitelna z centralniho uspora-
dani do polohy, kdy jsou kledtiny v protilehlém postaveni, podle toho, jaky tvar pfedmétu je
nutno uchopit.

Pohyb vykonného efektoru 1 v prostoru zaji§t'uje pétiosé viceucelové robotické rameno 5 s péti
stupni volnosti umoZiujici priichod potfebnych médii uvnitf uvedeného zafizeni prostfednictvim
pruchodek rizného typu.

S vykonnym efektorem 1 je vicetidelové robotické rameno 5 propojeno automatizovanym inter-
face 6, pfi¢emZ jedna jeho podsestava - interface 7 ramena je pevné propojena s koncovym prv-
kem viceuéelového robotického ramena 5 - nosi¢em 18 a druha podsestava - interface 9 efektoru
je pevné propojen se zadni ptirubou vykonného efektoru 1. Interface 9 efektoru zahrnuje vnéjsi
kontaktni kuZel 10, ktery se pii propojeni zasune do vnitiniho kontaktniho kuZele 8, pfiemz
jejich vzajemné zapolohovani vytvéfeji prvni dvojice 11 polohovacich ploch, na které dosedne
dvojice 13 kontaktnich desek interface 7 ramena a zaji§téni propojeni se uskuteCni prostfednic-
tvim druhé dvojice 12 samosvornych ploch, na kterou dosedne dvojice excentrickych valci 14
interface 7 ramena. Uvnitf automatizovaného interface 6 je centralni dutina 15 umozZiiujici pri-
chod riizného média, v nasem piipadé je to médium hasici. Na obou podsestavach - interface 7
ramena a interface 9 efektoru automatizovaného interface 6 jsou uloZeny protikusy bezikapo-
vych hydraulickych priichodek 16 a protikusy elektroprichodek 17, které zaru€uji automatické
propojeni uvedenych médii pfi mechanickém propojeni automatizovaného interface 6.

Potfebny pohyb efektoru 1 v prostoru je mozny diky pétiosému viceucelovému robotickému
rameni 5 s péti stupni volnosti:

Paty stupeii volnosti - kyvani vykonnym efektorem 1:

V jedné ze dvou komor druhého dilu 20 robotického ramena 5 je uloZen rotaéni motor 19 paté
propojovaci hfidel 21 a vystupem pohonu je silova pfevodovka 23 pété osy uloZend do konce
druhého dilu 20 robotického ramena 5 a jeji rotatni vystup je propojen s nosi¢em 18, pfi¢emz
sily od nosi¢e 18 jsou zachyceny v radiaxialnim loZisku 24 paté osy, které je uloZeno v koncove
pfirubé druhého dilu 20 robotického ramena 5.

Ctvny stupefi volnosti - ota¢eni druhého dilu 20 robotického ramena 3 s vykonnym efektorem 1
ve skiini 26:

Na konci skiiné 26, paraleln€ s osou druhého dilu 20 robotického ramena 5 je uloZen rotacni
motor 30 &tvrté osy s prevodovkou 31 &tvrté osy, na jejichZ vystupu je pastorek 29, ktery pfes
pruzny element 28 pohanéjici ozubenou femenici 27, pfi¢emz druhy dil 20 robotického ramena 5
je uloZen valivé v radiaxialnim loZisku 25 Stvrt€ osy.

Treti stupeti volnosti - ota¢eni skiing 26 s druhym dilem 20 robotického ramena 5 a automatizo-
vanym interface 6:
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Na konci prvniho dilu 33 robotického ramena 5 je ve vybrani uloZen rotani motor 36 tfeti osy,
na ktery navazuje uhlova predlohova ptfevodovka 35, na niZ navazuje prevodovka 34 tieti osy
jejiz vystup je pevné propojen se skiini 26 s tim, Ze viechny sily plsobici na skfiil 26 se promit-
nou do radiaxialniho loZiska 32 tfeti osy, uloZeného v ptirubé prvniho dilu 33 robotického ra-
mena 5.

Druhy stupeii volnosti - kyvani prvniho dilu 33:

Toé¢na 41 ma v piirubé oka 40 toCny pevné vloZenou piirubu 39 pievodovky druhé osy, na niZ
navazuje rotacni motor 42 druhé osy a zpusobuje pohyb oto¢ného dilu pfevodovky 38 druhé osy,
ktery je vloZen a pevné€ propojen s komorou 37 prvniho dilu 33 robotického ramena 5 vykonéva-
jiciho kyvny pohyb.

Prvni stupeii volnosti - ota€eni tony 41:

Zakladnim nosnym prvkem viceticelového robotického ramena s péti stupni volnosti a vyméeni-
telnym efektorem je tocna 41, jejiZ pfiruba 43 to¢ny horizontalni je propojena s ozubenym vniti-
nim krouZkem 44 oto¢ného loZiska 45, jehoz vnéj$i krouzek 46 je ulozen v rdmu 47. Do ozube-
ného vnitiniho krouZzku 44 zapadaji pastorky 48 dvojice rotacnich pohonil 49 a viili ozubeni je
moZno sefizovat pomoci excentrii 50 vloZenych mezi kazdy z rotaCnich pohonti 49 a ram 47.

Alternativné, v méné naro¢nych ptipadech je moZno pouzit mechanizovany interface 52, sklada-
jici se z unaSejici C¢asti - interface 53 nosice, vyuZivajici pro navedeni a zapolohovani navadéci
trny 54 a unaSené Casti protilehlého dilu 55 zahmujiciho otvory pro tyto navadéci trny 54. Pfi
dotahovéni propojovacich $roubli 56 dochazi postupné k propojovani polovin beziukapovych
hydraulickych prichodek 16 a elektroprichodek 17.

Ve specializovanych piipadech je alternativn€ mozné fesit hlavni ¢asti automatizovaného inter-
face 6 tak, Ze interface 7 ramena a nosi¢ 18 jsou integrovany do jednoho celku jako nosi¢ 58 s
nastavbou a dale interface 9 efektoru a piiruba 57 efektoru jsou integrovany do jednoho celku
jako pfiruba 59 s nastavbou, pfic¢emZ oba tyto prvky 58, 59 spolecné tvoii propojovaci automati-
zovany interface 60. Toto seskupeni se pak vyznaCuje tim, Ze ma kratsi zastavbovou délku nez
propojovaci fetézec automatizovaného interface 6 ze dvou autonomnich rozpojitelnych ¢asti.

Primyslova vyuZitelnost

-----

tim, Ze koncovou podsestavu - efektor, slouzici k uchopovani predmétd riznych tvart a velikosti
je moZno automatizovanym zplsobem zameéfovat pomoci robotizovaného ramena. Nasazovani
efektoru se uskuteciiuje po dil¢im zapolohovani zapadnutim excentrickych valcli pomoci pruZin,
naopak k rozpojeni je tfeba dodat urcitou energii.

V naSem piipadé je zafizeni uplatnitelné pfedeviim v oblasti zachranafské ¢innosti, kdy efektor
ma funkci uchopovaci a hasici.

Robotické rameno vykazuje navic vysokou nosnost a tuhost. Mize zvedat biemena do hmotnosti
cca 300 kg a fizen€ s nim manipulovat v prostoru i s moZnosti dalkového ovladani. Je navrZzeno
tak, aby jeho hmotnost byla co nejmensi, proto jsou jeho aplikace vhodné i do mobilnich pod-
vozkd, v ptipadech kdy je mozno vyuzit prichod potfebného média do efektoru centralni ¢asti
robotického ramena.

NAROKY NA OCHRANU

1.  Viceicelové robotické rameno s péti stupni volnosti s automatickym efektorem obsahujici
jako zakladni pohybovy prvek vicetéelové robotické rameno (5) a jako zakladni funkéni vyko-
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novy prvek vyménitelny vykonny efektor (1), pfi¢emz vykonny efektor (1) je unaSen pétiosym
vicetéelovym robotickym ramenem (5) s péti stupni volnosti prostifednictvim automatizovaného
interface (6), vyznacdujici se tim, Ze vykonny efektor (1) zahrnuje jednak sefiditelnou
proudnici (2) hasiciho nebo jiného média chranénou vpiedu pfedsazenym krytem (3), ktery je
zaroven opérkou, a jednak pfestavitelnou sekci (4) uchopovacich klestin,

pfi¢emz automatizovany interface (6) se sklada ze dvou rozpojitelnych ¢asti, kterymi jsou inter-
face (7) ramena, zahrnujici vnitini kontaktni kuZel (8) propojeni a déle v opozici je interface (9)
efektoru, zahrnujici vnéjsi kontaktni kuzel (10), na kterém je prvni dvojice (11) polohovacich
ploch a druh4 dvojice (12) samosvornych ploch, pfi€emz do prvni dvojice (11) polohovacich
ploch je kontaktné zapolohovéna paralelni dvojice kontaktnich desek (13) a do druhé dvojice
samosvornych ploch (12) je zapolohovana dvojice excentrickych valcd (14), které jsou soucasti
interface (7) ramena,

pfi€emZ v ose automatizovaného interface (6) je dutina (15) pro prichod hasiciho média a dale
na obvodu interface (7) ramene a interface (9) efektoru jsou umistény propojovaci bezukapové
hydraulické prichodky (16) a elektropriichodka (17), pficemZ interface (7) ramena je pevné pro-
pojen s koncovou souéasti robotického ramena (5), kterou je nosi¢ (18) pro automatizovany in-
terface (6), pfiCemZ druhy dil (20) robotického ramena (5) je otocny kolem ¢&tvrté osy reprezen-
tované radiaxialnim loZiskem (25) étvrté osy vloZenym do skiiné (26), a je s nim pevné€ spojena
ozubend femenice (27), ktera je dale propojena pruznym elementem (28) s pastorkem (29) na-
pojenym na pohon, pfiemz na pievodovku (34) tfeti osy navazuje uhlova ptedlohové pievodov-
ka (35), propojena s rotaénim motorem (36) tfeti osy, uloZenym v dutin€ prvniho dilu (33), kde
tento prvni dil (33) robotického ramena (5) je ve spodni ¢asti zakonten komorou (37) pevné pro-
pojenou s otoénym dilem pfevodovky (38) druhé osy, a ptiruba (39) pfevodovky (38) druhé osy
je pevné propojena s okem (40) to¢ny, které je soudasti tocny (41), pfi¢emz s pfirubou (39) pie-
vodovky (38) druhé osy je pevné propojen rotaéni motor (42) druhé osy.

2.  Vicet&elové robotické rameno s péti stupni volnosti s poloautomatickym efektorem obsa-
hujici jako zakladni pohybovy prvek viceu€elové robotické rameno (5) a jako zékladni funk&ni
vykonovy prvek vyménitelny vykonny efektor (1), pfiCemZ vykonny efektor (1) je unaSen péti-
osym viceuéelovym robotickym ramenem (5) s péti stupni volnosti prostfednictvim mechanizo-
vaného interface (52), vyznadujici se tim, Ze vykonny efektor (1) zahrnuje jednak
sefiditelnou proudnici (2) hasiciho nebo jiného média chranénou vpfedu predsazenym krytem
(3), ktery je zaroveil opérkou, jednak pfestavitelnou sekei (4) uchopovacich klestin,

pfitemz vykonny efektor (1) s robotickym ramenem (5) je propojen mechanizovanym interface
(52), jehoz unaseci &ast interface (53) nosi¢e zahrnuje navadéci trny (54), pfi€emz protilehly dil
(55) je pevné& propojen s vykonnym efektorem (1), kdy po jejich spojeni dojde zaroveti k propo-
jeni beziikapovych hydraulickych prichodek (16) a elektroprichodky (17),

pfi¢emz interface (7) ramena je pevné propojen s koncovou soucasti robotického ramena (5),
kterou je nosi¢ (18) pro mechanizovany interface (52), pfi¢emz druhy dil (20) robotického ra-
mena (5) je otoény kolem &tvrté osy reprezentované radiaxialnim loZiskem (25) Ctvrté osy vloZe-
nym do skiiné (26), a je s nim pevné spojena ozubend femenice (27), kterad je dale propojena
pruznym elementem (28) s pastorkem (29) napojenym na pohon, pfi¢emZ na pfevodovku (34)
tfeti osy navazuje thlova pfedlohova prevodovka (35), propojend s rotaénim motorem (36) tfeti
osy, uloZzenym v dutiné prvniho dilu (33), kde tento prvni dil (33) robotického ramena (5) je ve
spodni &asti zakon€en komorou (37) pevné propojenou s otoénym dilem pfevodovky (38) druhé
osy, a ptiruba (39) pievodovky (38) druhé osy je pevné propojena s okem (40) toCny, které je
soulasti to¢ny (41), pfi€emz s ptirubou (39) prevodovky (38) druhé osy je pevné€ propojen rotac-
ni motor (42) druhé osy.

3.  Viceti¢elové robotické rameno podle ndroku 1, vyznacéujici se tim, Ze interface
(7) ramena a nosi¢ (18) jsou integrovany do jednoho celku jako nosi¢ (58) s nastavbou a dale
interface (9) efektoru a piiruba (57) efektoru jsou integrovany do jednoho celku jako pfiruba
(59) s nastavbou, pficemZ oba tyto bloky (58, 59) spole¢né tvofi propojovaci automatizovany
interface (60).
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4. Viceucelové robotické rameno podle naroku 1 nebo 2, vyznacdujici se tim, Ze
na skfini (26) je umisténa kamera (51) pro vidéni ¢innosti vykonného efektoru (1).

5.  Viceucelové robotické rameno podle ndroku 1 nebo 2, vyznaéujici se tim, Ze
nosi¢ (18) je oto¢ny kolem paté osy ovladané rotanim motorem (19) péaté osy uloZzenym v jedné
ze dvou komor druhého dilu (20) robotického ramena (5) pies propojovaci hiidel (21) a pfes
uhlovou piedlohu (22) a nakonec pfes prevodovku (23) paté osy, pfiCemZ tento nosié (18) je
oto¢né uloZen v radiaxialnim loZisku (24) paté osy.

6. Viceuelové robotické rameno podle naroku 1 nebo 2, vyznacéujici se tim, Ze
pohon je sloZeny z rotaéniho motoru (30) ¢tvrté osy a prevodovky (31) Etvrté osy.

7.  Viceucelové robotické rameno podle naroku 1 nebo 2, vyznacéujici se tim, Ze
ve stejné skiini (26), kde jsou uloZeny soucasti ¢tvrté osy, je uloZena i tieti osa robotického ra-
mena (5), kterd je na ¢tvrtou osu kolma4 a je reprezentovand radiaxialnim loZiskem (32) tfeti osy,
uloZeném v pfirubé prvniho dilu (33) robotického ramena (5), kde je uloZena i pfevodovka (34)
tfeti osy.

8.  Viceucelové robotické rameno podle naroku 1 nebo 2, vyznacdujici se tim, Ze
monolitni soucasti to¢ny (41) je zarovei piiruba (43) toény horizontalni, pevné propojena s ozu-
benym vnitinim krouZzkem (44) oto€ného loZiska (45), jehoZ vnéjsi krouZek (46) je uloZen v
ramu (47), kde do tohoto ozubeného vnitiniho krouzku (44) otoéného loZiska (45) zabira pro-
stiednictvim pastorkd (48) dvojice rotacnich pohonil (49) propojenych s rdmem (47) prostied-
nictvim vili sefizovacich excentrt (50).

5 vykrest

Seznam vztahovych znacek:

1)  Vykonny efektor

2)  Proudnice

3) Kyt

4) Sekce uchopovacich klestin

5) Robotické rameno

6) Automatizovany interface

7) Interface ramena

8)  Vnitini kontaktni kuZel

9) Interface efektoru

10) Vn&jsi kontaktni kuZel

11) Prvni dvojice polohovacich ploch
12) Druhé dvojice samosvornych ploch
13) Dvojice kontaktnich desek

14) Dvojice excentrickych valcli

15) Dutina

16) Bezukapova hydraulicka prichodka
17) Elektroprichodka

18) Nosi¢

19) Rota¢ni motor paté osy

20) Druhy dil

21) Propojovaci htidel

22) Uhlov4 ptedloha

23) Prevodovka paté osy

24) Radiaxialni loZisko paté osy

25) Radiaxiélni loZisko ¢tvrté osy
26) Skiin
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27)
28)
29)
30)
31)
32)
33)
34)
35)
36)
37)
38)
39)
40)
41)
42)
43)
44)
45)
46)
47)
48)
49)
50)
51)
52)
53)
54)
55)
56)
57)
58)
59)
60)
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Ozubena femenice

Pruzny element

Pastorek

Rota¢ni motor Etvrté osy
Pievodovka &tvrté osy
Radiaxialni loZisko tfeti osy
Prvni dil

Pfevodovka tieti osy
Uhlova ptedlohova pfevodovka
Rota&ni motor teti osy
Komora

Ptevodovka druhé osy
Ptiruba pfevodovky druhé osy
Oko to¢ny

Toc¢na

Rota¢ni motor druhé osy
Pfiruba to¢ny horizontalni
Ozubeny vnitini krouZek
Oto¢né lozZisko

Vnéjsi krouzek

Ram

Pastorek

Dvojice rotaénich pohonti
Excentr

Kamera

Mechanizovany interface
Interface nosice

Navadéci trn

Protilehly dil

Sroub

Pfiruba efektoru

Nosi¢ s nastavbou

Ptiruba s nastavbou
Propojovaci automatizovany interface.
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