CESKOSLOVENSKA
SOCIALISTICKA
REPUBLIKA

(19}

POPIS VYNALEZU

240314

(11) (B1)

< O

(21} (PV 3796-84)

URAD PRO .VYNALEZY

{45) Vydané 15 06 87
A OBJEVY :

K AUTORSKEMU OSVEDCENIU

(22) Prihlasené 21 05 84

(40) Zverejnené 16 04 83

(51) Int. CL4
B 25 | 11/00

(75}
Autor vynélezu
’ PRESOV

BUDA JAN ing. DrSc. prof., KOSICE; STEFANAK PETER ing. CSc. doc.,

(54) Moduldrny priemyselny§ robot

1

Vynédlez sa tyka moduldrneho priemysel-
ného robota, u ktorého sa rieS§i modulové
vytvdranie vertikdlneho ¢lena a hydraulic-
ké prepojenie rotatngych ijednotiek robota
s navizujicimi kondtrukénymi jednotkami.

Doposial zndme a technicky progresivne
priemyselné roboty a manipuldtory nemajd
svoje konstrukcie riesené na bdze modulédr-
ncho systému, ktory by umoZiioval vyuZivat
rozne osvedend typy kinematickych Struk-
tir zmenou modulov ramena pri zachovani
ostatnych ¢asti robota. Chyba tak systém
optimalnej koncepcie, ktory by umoZiloval
staval robcty pre jednotlivé technoldgie a
manipuldcie s chladom na optimalne kine-

maticka $§truktaru a zabezpedit tym Skalu -

poZiadaviek od tfelovych manipuldtorov az
po univerzdlne roboty pri vymene modulov

ramena, zmenou riadenia pohonov a odme-.

riavanie polohy, tzn. vymenou servopohonov
za pohony dvojpolohové a podobne. Bolo to
sposobené aj tym, Ze u stavajacich hydrau-
lickych robotov nie je vyrieSeny rozvodny
systdm tlakovej energie jednoduchym sp6-
sobom cez rotacné a kyvné pohyby v jednot-
kach a medzi jednotkami pre jednotlivé stup-
ne volnosti robota.

VysSie uvedené nedostatky odstraiiuje mo-
duldrny priemyselny robot, pozostdvajici
z nosného stojana s rota¢nou jednotkou ver-
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tikdineho ¢lena, spojeného prostrednictvom
kinematickej vdzby s pracovnym ramenom
robota, na ktorého rotacnej jednotke je u-
pravené zapédstie pre uchopovaciu hlavicuy,

_ podla vynalezu, ktorého podstata spotiva v

tom, Ze vertikdlhy Clen majici na jednom
konci upraveny pripojovaci prvok, pre rozo-
beratelné spojenié so stojanovou rotaénou
jednotkou, je na svojom druhom konci opa-
treny nosnou hlavicou, pre kyvné, alebo po-
sivne ulcZenie pracovného ramena robota,
prifom motor kaZdej rota¢nej jednotky robo-
ta je opatreny dutym hriadelom, v dutine
ktorého je stiose s jeho pozdiZnou osou upra-’
vend aspoill jedna rurka, pripojend svojim
jednym koncom, rovnako ako dutina hriade-
la k jednému z kandlov pre rozvod tlakoveé-
ho hnacieho média vytvorenych v neotoénej
pdatnej prirube statorovej ¢asti motora a spo-
jenych so zdrojom tlakového média a svojim
druhym koncom spolu s dutinou hriadela k
rozvodnici, pevne spojené cez nosny prvok s
hriadelom motora.

Modulovym systémom priemyselného ro-
bota podla vyndlezu sa docieli kon§trukénej
optimalizdcie a 3tandardizdcie prvkov a uz-
lov zdkladne robota, ich sériovosti, ekonomic-
nosti vyroby a Sirokého uZitia, pri zna&nej
aspore jak materidlu, tak energie a zvyse-
nie spolahlivosti jednotlivych komponentov.
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Vytvorenim dutych hriadelov v rotacnych
pohonovych jednotkdch umoZiiuje jednodu-
chym a efektivnym spdsobom riesit privody
a odvody tlakového média cez rotatné.a
kyvné pohyby vo vniitornych -Castiach robo-
ta. To umoiﬁu]’e komplexne rieSit.Standard-
né pracovné ]ednotky pre modularny systém
robota.

Priklady prevedema moduldrneho prle—
- myselného robota podla vyndlezu st zndzor-
nené na pripojenych vykresoch, kde na obr.
1 a 2 je zndzorneny ndrys priemyselného
moduldrneho robota § kyvne uloZenym pra-
covnym ramenom na vertikdlnom &lene, na
obr. 3 alternativne prevedenie robota s pra-
covnym ramenom horizontdlne posuvnyin
uloZenym vo vertikdlnom ¢&lene, na obr. 4
_narys alternativneho prevedenia modulérne-
ho priemyselného robota s vertikdlne po-
suvnym pracovnym ramenom a na obr. 5
pracovné rameno s-horizontdlne posuvinym
pracovnym ramenomn.

Moduldrny priemyselny robot podla vy-

ndlezu pozostdva z nosného stojanu 1, na

ktorom- je upevnend-stojanové rotatna jed-
notka 6 spolu s. motorom 2, priom verti-
kalny &len 8, majtci na jednom svojom kon-
ci upevneny pripojovaci prvok 7 pre rozo-

beratelné spojenie so stojanovou rotadnou

jednotkou 6, je na svojom druhom konci
opatreny jednou z nosnych hlavic 11, 12, 13

pre kyvné alebo posuvné uloZenie pracov- - -

ného ramena 10 robota, pritom motor 2
kaZdej rotacnej jednotky 6, 14 je opatreny
dutym hriadelom 3, v ktorého dutine je su-
ose s jeho pozdiZnou osou upravend aspoii
jedna rurka 4, pripojend svojim jednym kon-
‘com, rovridko ako dutina hriadela 3:k:jed-
nému z kanalov pre rozvod tlakovej energie,
vytvorenych v pripadé sto;a‘nOV(a] rotacnej

jednotky 6 v neotofnej. pétnej -prirube 5°

statorove] (‘Eastl motora 2 a spOJenych S0
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zdrojom tlakového média, a svojim druhym
koncom spolu s dutinou hriadela 3 k roz-
vodnici 15 pevne spojenej cez nosny prvok
s hriadelom 3 motora 2.

Modularny priemyselny robot tvoria; sto-

_.. janové rotatnd .jednotka B, ktord moZe mat .

dva alebo jeden stupeii volnosti, vertikdlny
tlen 8 mdZe mat jeden, alebo dva stupne
volnosti, pracovné rameno 10, mé tri stup-
ne volnosti. KaZzdy stupeii volnosti mé svoj
nezdvisly -pohon. Tlakové médium je dodé-
vané s agregédtu cez -stojanovi rotatni jed-
notku 6 k pohonu vertikdlneho ¢lena 8 a do
pracovného ramena 10 cez ramenovi rotac-

.RU jednotku 14 k pohonu z4péstia 9. Dutiny
hriadela 3 kaZdej rotatnej jednotky 6, 14
s rirkami 4 pracuji tak, Ze privod tlakovej

energie je vedeny vo vnitri rurky 4 a odvod
média je odvddzany dutinou hriadela 3 spét
do agregdtu. Unik privodového tlakového

média netesnostami v riurke 4 je zachyteny

v odvodnej dutine hriadela 3.
UloZenie pracovného ramena 10 vo vyme-
nitelnom vertikdlnom ¢&lene 8 s jednou 'z

-hlavic 11,12, 13 uloZeného na stojanovej

rota¢nej jednotke 6, umoZiiuje stavat roboty
s rdznou kinematickou Struktarou. Pri pou-
Ziti vertikdlneho &lena 8 s prvou hlavicou
11 dostaneme robot s kibovym prevedenim.
Jeho znédzornenie moZno vidiet na obr. 1 a 2.
Pri pouZiti vertikdlneho ¢lena 8 s druhou

- hlavicou- 12 dostdvame robot s dvoma kibo-

vymi a jednym posuvnym pohybom, zndzor-
neny na obr. 3. Pri pouZiti vertikdlneho Cle-
na 8 s tretou hlavicou 13 dostavdme robot
s dvoma hlavnymi posuvnymi pohybmi. a
jednym rotatnym. Jeho prevedenie je zné-

zornené na obr. 4. Pri pouZiti vertikdlneho-

¢lenia 8 na portdlu s tretou hlavicou 13 do-
stdvdme robot s horizontdlnym a vertikdl-
nym pohybom pracovného ramena 10, ktory
je-zndzorneny na obr. 5.

PREDMET VYNALEZU

Modularny prlemyselny robot pozostava-

jaci z nosného stojana s rotagnou ]ednotkou"
vertikdlneho &lena, spO]eneho prostredmc-g
tvom kinematlckE] vazby § pracovnym rame- -
nom robota, .na ktorého rotaéne] ]ednotke_

je ‘upravené zapéstie- pre uchopovacm hla-
vicu, vyznafeny tym, %e vertikdlny Elen (8),
majici na jednom svojom konci upraveny
pripojovaci prvok (7) pre rozoberatelné
spojenie” so stojanovou rotatnou jednotkou

(6); je na svojom druhom konci opatreny.
nosnou hlavicou (11, 12, 13) pre Kkyvné,

alebo posuvné uloZenie pracovného ramena
(10) robota, pridom motor (2) kaZdej rotac-
nej jednotky (6, 14) robota je opatreny du-
tym hriadelom (3), v ktorého-dutine je st-
ose s'jeho pozdiZnou osou upravena aspoil
jedna rurka (4), pripojend svojim jednym
koncom, rovnako ako dutina hriadela (3},
k jednému z kanédlov pre rozvod tlakového
hnacieho média, a svojim drubym koncom
spolu s dutinou hriadeta (3) k rozvodnici
(15), pevne spojené cez nosny prvok s hria-
defom (3) motora (2).

5 listov vykresov
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OBR.1
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OBR. 2
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OBR.3
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