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6.

Robotska ruka (20) koja se moZe montirati na istaknuti podupirac, za priviemeno podupiranje jednog ili vise
ukljucenih elektriénih konduktora, koja obuhvada sljedece:

nosivu gredu (28) koja je okretno montirana na montaZni adapter (24) za podupirac, pri Cemu se taj montaZzni
adapter (24) za podupira, moZe montirati na gornjem kraju istaknutog podupiraca (22);

najmanje dva elektri¢no izolirana potporna stupa (34) koji su montirani na spomenutu nosivu gredu i
razmaknuti su uzduZ nje;

barem prvu rotacijsku spojnicu (30) i druge rotacijske spojnice (28a);

pri ¢emu navedena prva rotacijska spojnica (30) omogucava okretno montiranje navedene nosive grede na
navedeni montaZzni adapter za podupirac, kako bi se omogucila selektivno kontrolirana rotacija navedene
nosive grede oko prve rotacijske osi, gdje se navedena prva rotacijska os proteZe bo¢no od nosive grede i
gornjeg kraja montaZnog adaptera za podupirac i izmedu njih, za rotaciju navedene nosive grede u odnosu na
navedeni montazni adapter za podupira¢, uglavnom u vertikalnoj ravnini,

te pritom navedene druge rotacijske spojnice (28a) omoguéavaju selektivno kontroliranu rotaciju za najmanje
dva elektri¢no izolirana potporna stupa oko odgovarajuéih drugih rotacijskih osi, te time, da druge rotacijske
osi obuhvaéaju rotacijske osi koje se proteZu prvenstveno bocno preko navedene nosive grede na donjim
krajevima od navedenih potpornih stupova za rotaciju svakog od navedenog potpornog stupa, u odnosu na
navedenu nosivu gredu i uglavnom uzduZz nje, ¢ime se poloZaji od navedenih potpornih stupova, mogu
selektivno podesavati izmedu uvucenog polozaja koji je uglavnom poloZen u istoj razini uzduz nosive grede i
podignutog poloZaja spremnog za prihvat konduktora koji se podupire, te time, da je svaki stup od navedena
najmanje dva elektri¢no izolirana potporna stupa, podesen za privremeno podupiranje ukljuéenog elektricnog
konduktora,

naznacena time, da je selektivno pokretani prvi pokretac (32) montiran tako, da suraduje izmedu navedene
nosive grede i Skaraste letve (26) montirane na nosivu gredu i na montazni adapter za podupiral, u svrhu
selektivnog podeSavanja kutnog poloZaja navedene nosive grede u odnosu na navedeni montaZni adapter za
podupirag, pri ¢emu navedena $karasta letva obuhvaca prvi 1 drugi linearni element (26b, 26¢), gdje svaki od
navedenih prvog i drugog linearnog elementa, ima nasuprotne prve odnosno druge krajeve, gdje su prvi
krajevi od prvog i drugog linearnog elementa, medusobno okretno spojeni, dok su drugi krajevi od prvog i
drugog linearnog elementa, okretno montirani na navedenu nosivu gredu odnosno na navedeni montaZni
adapter za podupiral, pri Cemu je prvi pokreta¢ okretno montiran uz njegov prvi kraj na prve krajeve od
prvog i drugog linearnog elementa, a drugi je kraj od prvog pokretaca, koji je nasuprot prvom kraju od prvog
pokretaca, montiran na spomenutu nosivu gredu.

Robotska ruka koja se moZe montirati na istaknuti podupira¢, prema zahtjevu 1, naznacena time, da je
navedeni istaknuti podupira¢ (22) okretan u kutnom pomaku oko prve rotacijske spojnice, koji iznosi
prvenstveno 160 stupnjeva u odnosu na spomenuti montazni adapter (24) za podupirac, te time, da navedeni
kutni pomak ukljucuje uglavnom horizontalnu orijentaciju i uglavnom vertikalnu orijentaciju.

Robotska ruka koja se moZe montirati na istaknuti podupirac, prema zahtjevu 2, naznacena time, da
navedena nosiva greda (28) obuhvaca teleskopske nosive nastavke (36, 38) 1 drugi pokreta¢ koji suraduje
izmedu navedene nosive grede i1 navedenih nosivih nastavaka, u svrhu selektivnog pruduZivanja navedene
nosive grede, te time, da su navedeni potporni stupovi (34) montirani na distalnim krajevima od spomenutih
nosivih nastavaka.

Robotska ruka koja se moZe montirati na istaknuti podupira¢, prema zahtjevu 1, naznacena time, da je
navedena nosiva greda (28) prvenstveno linearna greda i pritom navedeni elektricno izolirani potporni
stupovi (34) obuhvacaju jedan par elektri¢no izoliranih potpornih stupova koji su montirani po jedan na svaki
od nasuprotnih krajeva spomenute nosive grede na jedan odgovarajuéi par drugih rotacijskih spojnica (28a)
na spomenutim nasuprotnim krajevima od nosive grede, pri Cemu druge rotacijske spojnice imaju
odgovarajuc¢e uglavnom paralelne druge rotacijske osi koje dopustaju distalnim krajevima od navedenog para
potpornih stupova, da distalno od nosive grede, rotiraju u uglavnom vertikalnoj ravnini u spomenuti uvuceni
poloZaj.

Robotska ruka koja se moze montirati na istaknuti podupira¢, prema zahtjevu 4, naznacena time, da svaka
od navedenih drugih rotacijskih spojnica (28a), obuhvaca zglob koji je montiran na nosivu gredu.

Robotska ruka koja se moZe montirati na istaknuti podupira¢, prema zahtjevu 5, naznacena time, da svaki od
navedenih zglobova, obuhvaéa najmanje jednu zglobnu plocu, gdje svaka zglobna ploca ima na sebi veéi broj
provrta za osiguravanje odgovarajuceg para elektri¢no izoliranih potpornih stupova na tom mjestu.

Robotska ruka koja se moZe montirati na istaknuti podupirac, prema zahtjevu 6, naznacena time, da
navedeni zglob obuhvaca jednu zglobnu plo¢u koja ima pri¢vrs¢ivac¢ za ucvri¢ivanje spomenute najmanje
jedne zglobne plo¢e u operativhom poloZaju u kojem se navedeni elektricno izolirani potporni stupovi
proteZu u spomenuti podignuti poloZaj i uglavnom okomito odmaknuto od navedene nosive grede.

Robotska ruka prema zahtjevu 1, nmaznalena time, da navedena nosiva greda obuhvaca glavni gredni
element (28) i nosivi nastavak (36, 38) na barem jednom kraju od navedenog glavnog grednog elementa, pri
¢emu se taj nosivi nastavak proteZe tako, da produzuje navedenu nosivu gredu, te time, da se najmanje jedan
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od spomenuta najmanje dva elektri¢no izolirana potporna stupa, montira na distalnom kraju od navedenog
nosivog nastavka, distalno od glavnog grednog elementa.

Robotska ruka prema zahtjevu 8, naznacena time, da navedeni nosivi nastavak na barem jednom kraju od
navedenog glavnog grednog elementa, obuhvaca jedan nasuprotno poloZeni par (36, 38) navedenih nosivih
nastavaka, te je pritom najmanje jedan od navedena najmanje dva elektri¢no izolirana potporna stupa,
montiran na spomenutom distalnom kraju od svakog od spomenutih nosivih nastavaka.

Robotska ruka prema zahtjevu 9, naznacena time, da se navedeni nosivi nastavci (36, 38) protezu od
skupljenog poloZzaja do produZenog poloZaja, te time, da se navedeni par potpornih stupova (34) na distalnim
krajevima od navedenih nosivih nastavaka, okreéu na svojim odgovaraju¢im drugim rotacijskim spojnicama,
kako bi se savijali uzduZ glavnog grednog elementa kada su nosivi nastavci u navedenom skupljenom
poloZaju.

Robotska ruka prema zahtjevu 10, naznacena time, da su navedeni nosivi nastavci (36, 38) teleskopski
montirani unutar glavnog grednog elementa (28), te time, da se navedeni par potpornih stupova (34) na
distalnim krajevima od navedenih nosivih nastavaka, okre¢u jedan prema drugome, kada se okrecu oko
navedenih drugih rotacijskih spojnica u navedene uvucene poloZaje.

Robotska ruka prema zahtjevu 11, naznacena time, da je tre¢i potporni stup (34) montiran na glavnom
grednom elementu (28), t¢ time da je treci potporni stup okretan oko odgovarajuée druge rotacijske spojnice
(28a), kako bi bio poloZen u istoj ravnini uzduZ navedenog glavnog grednog elementa kada je u uvuéenom
poloZaju, te kada je u navedenom uvucenom polozaju, tre¢i potporni stup je uglavnom u istoj liniji uskladen s
navedenim prvim i drugim potpornim stupovima i1 izmedu njih, kada su oni u svojim odgovarajuc¢im
uvucenim poloZajima.

Robotska ruka prema zahtjevu 10, naznacena time, da glavni gredni element (28) ima nasuprotne prvi i
drugi kraj na svojim distalnim krajevima i definiranu duljinu grede izmedu toga, te time, da je prva rotacijska
spojnica susjedna prvom kraju od glavnog grednog elementa, te je pritom drugi kraj od prvog pokretaca,
montiran susjedno do drugog kraja od glavnog grednog elementa.

Robotska ruka prema zahtjevu 13, naznac¢ena time, da se navedeni prvi pokreta¢ (32) selektivno proteze
izmedu skracene duljine 1 dugacke duljine, koje odgovaraju prema uvlacenju odnosno izvladenju navedenog
prvog pokretaca, te time, da navedeni prvi i drugi linearni elementi imaju odgovarajuéu prvu i drugu duljinu,
te pritom zbroj navedene prve i druge duljine od prvog i drugog linearnog elementa, zajedno s navedenom
skra¢enom duljinom od prvog pokretaca, uglavnom ne iznosi vise od duljine nosive grede.

Robotska ruka prema zahtjevu 14, naznadena time, da kada je prvi pokretac (32) u uvucenom polozaju u
skra¢enoj duljini, tada prvi pokreta¢ vuce na prvim krajevima prvog i drugog linearnog elementa (26b, 26c¢),
tako da se smanjuje ukljuCeni kut izmedu prvog i drugog linearnog elementa, ¢ime se rotira drugi kraj od
glavnog grednog elementa prema navedenom montaznom adapteru za podupirac.

Robotska ruka prema zahtjevu 15, naznacena time, da je navedeni montazni adapter (24) za podupirac
izduzen 1 pritom se oblikuju prvi i drugi ukljuCeni kutovi izmedu prvog kraja od glavnog grednog elementa
(28) 1 spomenutog montaznog adaptera za podupira¢, odnosno izmedu drugog kraja od glavnog grednog
elementa 1 montaznog adaptera za podupirac, te time, da se navedeni prvi ukljueni kut povecava 1 drugi
ukljuceni kut se smanjuje, kako se drugi kraj navedenog glavnog grednog elementa rotira prema navedenom
montaznom adapteru za podupirac.

Robotska ruka prema zahtjevu 16, naznalena time, da s¢ spomenuti prvi pokreta¢ (32) uvladi 1 time se
postavlja u skra¢enu duljinu, dok je ukljuCeni kut izmedu prvog i drugog linearnog elementa (26b, 26c)
minimalan i glavni gredni element (28) se rotira oko prve rotacijske spojnice (30), kako bi se postavio u
uglavnom istoj ravnini uzduz navedenih linearnih elemenata, prvog pokretaca i navedenog montaznog
adaptera (24) za podupirac, ¢ime navedena nosiva greda 1 navedeni potporni stupovi (34) mogu biti
kompaktno naslagani kada je istaknuti podupira¢ u spustenom polozaju.
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