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Manipulator obrabiarkowy

Przedmiotem wynalazku jest manipulator obrabiarkowy przeznaczony do zautomatyzowania
czynnosci podawania i wymiany obrabianych na obrabiarkach przedmiotéw obrotowych typu
tarcza lub walek.

Znane manipulatory obrabiarkowe o napg¢dzie hydraulicznym posiadaja wlasny zasilacz
hydrauliczny, co podwyzsza koszt ich wykonania i wymaga dodatkowej przestrzeni.

Znane sg roboty, ktorych uktad mechaniczny tworza silniki i przekladnie przeksztatcajace
predkos¢ obrotowa silnikow na pozadane przemieszczenia. Mozliwe sg ruchy obrotowe catego
robota wokoét osi podstawy, odsuwanie i wycofywanie /katowo/ dolnego ramienia, przesuwanie w
gore 1 w dot gérnego ramienia, zginanie przegubu chwytaka, obrot chwytaka wokoét osi przegubu.

Znany jest robot przemystowy, wedtug polskiego opisu patentowego nr 118 266, sktadajacy si¢
z podstawy, bezluzowego mechanizmu obrotu woko6l pionowej osi, ramienia, przedramienia,
mechanizmu obrotu chwytaka oraz chwytaka wyposazonego w szczgki i z zasilacza hydrauli-
cznego. Bezluzowy mechanizm obrotu zawiera silnik pradu stalego, ktory przez kota pasowe z¢bate
oraz pas z¢baty napedza Slimak wspélpracujacy ze §limacznica przenoszaca naped na watek
zwigzany z obrotowg ptyta. Obrotowa ptyta osadzona jest sztywno na walku i wyposazona jest we
wsporniki do wahliwego mocowania ramienia i jego napgdu. Przedrami¢ potaczone jest jednym
koncem z ramieniem i posiada identyczny naped. Na drugim koncu przedramienia zamocowany
jest mechanizm obrotu chwytaka polgczony z chwytakiem.

Zasilacz hydrauliczny, zasilajacy napgd ramienia, przedramienia i chwytaka, umieszczony jest
w obudowie podstawy jako wyodrgbiona cato$¢ zamontowana na plycie przylaczeniowe;.

Znane manipulatory portalowe zabudowane na obrabiarce wymagaja pewnych przer6bek
obrabiarki w celu umozliwienia wspétpracy, wymagaja wigkszej przestrzeni, narzucajg ustawienie
urzadzen magazynujacych ograniczajacych dostep do obrabiarki, udrudniaja odprowadzenie wié-
row. Manipulatory zabudowane na obrabiarce utrudniaja obserwacje i dostep pracownika obstu-
gujacego do strefy obrébki, oraz zazwyczaj stuza do wspétpracy z jednym typem obrabiarki.
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Istota manipulatora wedtug wynalazku polega na tym, ze jego mechanizm obrotu zawiera
utozyskowany w podstawie wat gtdwny, na ktérym osadzone jest na stale koto z¢bate dwustronnie
sprz¢gnigte z zebatkami nacigtymi na ttokach sitownikéw hydraulicznych umieszczonych w pod-
stawie. Mechanizm obrotu ramienia posiada sitownik hydrauliczny, ktorego stopa potaczona jest
wahliwie z korpusem zamocowanym do kotnierza walu gléwnego, a tloczysko potaczone jest
sworzniem z tulejg zamocowang do tulei wielowypustowej utozyskowanej obrotowo i prostopadle
do tego watu w korpusie.

Natomiast mechanizm wysuwu ramienia wzdtuz osi mechanizmu obrotu ramienia posiada
sitownik hydrauliczny zamocowany do korpusu i sprz¢gnigty poprzez widetki i zacisk z osadzonym
przesuwnie w tulei wielowypustowej watkiem wielowypustowym, do ktérego kotnierza zamoco-
wana jest obejma z zaci$nigtym wewnatrz niej ramieniem prostopadle do osi tego watka. Jedno-
cze$nie mechanizm obrotu chwytaka przymocowany do dolnej czgsci ramienia posiada obudowe
zawierajacg sitownik hydrauliczny, ktérego ttok ma nacigtg zgbatke wspdlpracujgca poprzez koto
z¢bate z utozyskowanym w obudowie trzpieniem posiadajgcym na jednym koncu tulej¢ zderza-
kowa do ograniczenia kata obrotu chwytaka, a drugim koncem polaczonym poprzez tacznik z
kolnierzem na ramieniu, do ktérego mocowany jest wymienny chwytak. Manipulator wyposazony
jest rowniez w zgbatkowy mechanizm r¢cznego wysuwu watka wielowypustowego, ktéry zawiera
kolo zgbate z kwadratowym zabierakiem osadzone w tulei wspotpracujace z zgbatka nacigtg na
watku wielowypustowym oraz w zgbatkowy mechanizm r¢gcznego wysuwu ramienia, ktory zawiera
koto zgbate osadzone w obejmie wspdtpracujace z zgbatka nacigta na rurze potgczonej z koinierzem
ramienia. Wszystkie cztery stopnie swobody manipulatora maja nap¢d hydrauliczny z zasilacza
hydraulicznego obstugiwanej obrabiarki.

Zaleta manipulatora wedtug wynalazku jest, ze walek wielowypustowy oraz rami¢ posiadaja
mozliwo$¢ r¢cznego wysuwu, co umozliwa zastosowanie manipulatora do obstugi réznych obra-
biarek o poziomej osi wrzeciona, utatwia regulacj¢ i ustawienie manipulatora oraz pozwala na
podawanie przedmiotéw o réznych dtugosciach i stosowanie réznego typu chwytakow.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przykladzie wykonania na rysunku, na ktéorym
fig. 1 jest widokiem z przodu manipulatora, fig. 2 — przekrojem wzdluznym przez napg¢d obrotu
manipulatora, fig. 3 — przekrojem wzdluznym przez napg¢d obrotu ramienia, fig. 4 — przekrojem
wzdtuznym przez napgd wysuwu ramienia, fig. 5 — przekrojem wzdluznym przez naped obrotu
chwytakow.

Manipulator obrabiarkowy wedlug wynalazku posiada mechanizm obrotu manipulatora 1
wokot osi poziomej zawierajacy poziomy wat gtéwny 8 utozyskowany w podstawie 9 i wyposazony
w osadzone na state koto zgbate 10 zazgbiajace si¢ dwustronnie z zgbatkami nacigtymi na ttokach 11
sitownik6w hydraulicznych umieszczonych w podstawie 9. Do kotnierza watu gtéwnego 8 przymo-
cowany jest korpus 2, w ktéorym uozyskowana jest obrotowo i prostopadle do watu 8 tuleja
wielowypustowa 12 z osadzonym przesuwnie wewnatrz niej watkiem wielowypustowym 13.

Manipulator wedlug wynalazku posiada rowniez mechanizm obrotu ramienia 3, z¢batkowy
mechanizm rgcznego wysuwu watka wielowypustowego 13, mechanizm wysuwu ramienia 4, rami¢
5, zgbatkowy mechanizm rgcznego wysuwu ramienia 5, mechanizm obrotu chwytaka 6 oraz ptyte
aparatéw hydraulicznych 7.

Mechanizm obrotu ramienia 3 sktada si¢ z sitownika hydraulicznego14, ktérego stopa jest
polaczona wahliwie z korpusem 2, a ttoczysko jest potaczone sworzniem 15 z tulejg 16 przymoco-
wang do tulei wiclowypustowej 12. Zgbatkowy mechanizm rgcznego wysuwu watka wielowypu-
stowego 13 zbudowany jest jak nizej. W tulei 16 osadzone jest obrotowo koto zebate 17 z
kwadratowym zabierakiem umozliwiajacym, po zluzowaniu zacisku 20, reczny wysuw watka
wielowypustowego 13, ktéry jest wykorzystywany przy zmianie dtugosci przedmiotéw przez
manipulator.

Mechanizm wysuwu ramienia 4 stuzacy do natozenia lub zdejmowania z obszaru uchwytu lub
kfa obrabiarki przedmiotéw sktada si¢ z sitownika hydraulicznego 18 przymocowanego do kor-
pusu 2, ktory przez widetki 19 1 zacisk 20 wysuwa o okreslong wielko$¢ walek wielowypustowy 13,
do ktérego kotnierza jest przymocowana obejma 21 z zaci$nigtym wewnatrz niej prostopadle do osi
watka 13 ramieniem 5. Z¢batkowy mechanizm r¢cznego wysuwu ramienia 5 charakteryzuje si¢ tym,
ze w obejmie 21 jest osadzone obrotowo koto zgbate 22 z kwadratowym zabierakiem umozliwia-
jacym reczng regulacje wysuwu ramienia 5. Rami¢ 5 zakonczone jest kolnierzem 23 stu-
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zacym do mocowania wymiennego chwytaka. Do dolnej czgéci ramienia § jest przymocowany
mechanizm obrotu chwytaka 6. Zawiera on obrotowy trzpein 24 utozyskowany w obudowie 25, na
ktorym osadzone jest na stale kotko zgbate 26 zazgbiajace si¢ z zgbatkg naci¢ta na ttoku 27
sitownika hydraulicznego umieszczonego w obudowie 25. Na trzpieniu 24 zamocowana jest na state
tuleja zderzaka 28 ograniczajaca obrét chwytaka. Trzpien 24 jest potaczony na state z kotnierzem
23 za pomocg facznika 29 ulozyskowanego w rurze 30. Rura 30 posiada nacigta zgbatke wspétpra-
cujgca z kolem zgbatym 22 dla r¢gcznego wysuwu ramienia 5.

Wszystkie cztery stopnie swobody manipulatora wedtug wynalazku posiadaja naped hydrau-
liczny z zasilacza hydraulicznego obrabiarki obstugiwanej przez ten manipulator.

Zastrzezenie patentowe

Manipulator obrabiarkowy przeznaczony do zautomatyzowania czynnosci podawania i
wymiany obrabianych na obrabiarkach przedmioté6w obrotowych typu tarcza lub walek, posiada-
jacy mechanizm obrotu manipulatora wokot osi poziomej, mechanizm obrotu ramienia o osi
prostopadtej do osi mechanizmu obrotu manipulatora, mechanizm wysuwu ramienia i mechanizm
obrotu chwytaka, znamienny tym, Ze jego mechanizm obrotu (1) zawiera ulozyskowany w podsta-
wie (9) wal gtéwny (8), na ktdrym osadzone jest na state koto zgbate (10) dwustronnie sprzggnigte z
zgbatkami naci¢tymi na ttokach (11) sitownikéw hydraulicznych umieszczonych na podstawie (9),a
mechanizm obrotu ramienia (3) posiada sitownik hydrauliczny (14), ktérego stopa potaczona jest
wahliwie z korpusem (2) zamocowanym do kotnierza watu gtéwnego (8), a ttoczysko potaczone jest
sworzniem (15) z tulejg (16) zamocowang do tulei wielowypustowej (12) utozyskowanej obrotowo i
prostopadle do tego watu (8) w korpusie (2), natomiast ze mechanizm wysuwu ramienia (4) wzdtuz
osi mechanizmu obrotu ramienia (3) posiada sitownik hydrauliczny (18) zamocowany do korpusu
(2) isprzggnigty poprzez widelki (19) i zacisk (20) z osadzonym przesuwnie w tulei wielowypustowej
(12) walkiem wielowypustowym (13), do ktérego kolnierza zamocowana jest obejma (21) z zacis-
nictym wewnatrz niej ramieniem (5) prostopadle do osi tego watka (13), a mechanizm obrotu
chwytaka (6) przymocowany do dolnej czgsci ramienia (5) posiada obudowg (25) zawierajaca
sitownik hydrauliczny, ktdrego ttok (11) ma nacigta zgbatk¢ wspétpracujaca poprzez koto zgbate
(26) z utozyskowanym w obudowie (25) trzpieniem (24) posiadajacym na jednym korcu tuleje
zderzakowa (28) do ograniczenia kata obrotu chwytaka, a drugim kornicem potaczonym poprzez
lacznik (29) z kotnierzem (23) na ramieniu (5), do ktérego mocowany jest wymienny chwytak, oraz
ze wyposazony jest w zgbatkowy mechanizm rgcznego wysuwu watka wielowypustowego (13),
ktory zawiera koto zgbate (17) zkwadratowym zabierakiem osadzone w tulei (16) wspotpracujace z
zebatka nacigta na watku wielowypustowym (13), oraz w zgbatkowy mechanizm r¢cznego wysuwu
ramienia (5), ktéry zawiera koto zgbate (22) osadzone w obejmie (21) wspotpracujace z zgbatkg
nacigta na rurze (30) potaczonej z kotnierzem (23) ramienia (5), przy czym wszystkie cztery stopnie
swobody manipulatora maja nap¢d hydrauliczny z zasilacza hydraulicznego obstugiwanej
obrabiarki.
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