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Vyndlez se tykéa manipuldtorového modulu, pouZitelného v
robotice.

Znam{y manipuldtorovy modul obsahuje rameno uloZené na h¥ideli,
které je omezend otolnd ulo¥eno mezi stavitelngm pravim a levym
dorazem, s nimi¥ je pevn& spojen dorazovy kolik. Dale obsahuje
manipuldtorovy modul pru¥né akumuldtory energie ve tvaru valcovych
pru¥in, které jsou upevndny na rameni a na pevn& ulo¥ené ty&i a
mohou se dotf¥kat dorazovych kolikft pravého a levého dorazu, a
fixadni pohon, kter¥ je upevndn na rameni a oto&nd pomoci ty&i na
dorazech, které se dotfkaji p¥islusného dorazového koliku aZ do
koncové polohy ramene.

Nev{hoda tohoto zndmého modulu spo&ivd v Jeho sloZité
konstrukci a v nizké pF¥esnosti nastaveni v dfisledku v@li v
lo¥iskdch fixadniho mechanismu.

Vynalez odstrafuje tyto nevihody a jeho pfedmétem je
manipuldtorovy modul, jehoZ rameno je ulo¥eno na h¥ideli omezené
oto&nd mezi dvdma stavitelnymi dorazy s pevnymi dorazovymi koliky,
upevndnymi na h¥ideli a je opatféno-Qélcov?mi pru¥inami a fixalni
pohonnou jednotkou. Podstata vynadlezu spodivd v tom, Ze valcované
pru¥iny jsou svymi obéma konci opfeny o pevné dorazy upevnéné na
rameni a opat¥ené vy¥ezy pro prfichod pevn¥ch dorazovych kolikl a
jejich dosednuti na konec vélcovich prufin. Stavitelné dorazy jsou
opatfeny fixaéni plochou, ktera se mi¥e dotf¥kat prost¥edniho
lo¥iska lo¥iskového bloku. Krajni loZiska tohoto lo%iskového bloku
jsou vedena rovnob&¥n¢mi vedenimi upevnénymi Vv rameni a h¥idelik,
na ndm% jsou upevn&na krajni lo¥iska i prost¥edni loZisko je spojen
s fixadni pohonnou jednotkou. V levé poloze ramene a Vv sepnuté
poloze fixadni pohonné jednotky Je fixa®dni plocha levého
stavitelného dorazu neustdle ve styku se st¥ednim loZiskem
lo%iskového bloku a dorazovy kolik levého stavitelného dorazu se
dotyka levého konce pruZin. P¥i pravé poloze ramene je fixadni

plocha pravého stavitelného dorazu ve styku s prostfednim loZiskem

a dorazovf¥ kolik pravého stavitelného dorazu dosedd na pravy ko.ec
pruZin.

V¢hoda manipuldtorového modulu podle vynalezu spo&iva v jeho
jednoduché konstrukci a ve vysoké presnosti nastavené polohy,
proto¥e vile celého mechanismu jsou kompenzovany pruZinami.
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Vynadlez bude vysvdtlenvsouvislosti s pfikladem provedeni
wnazorn&nym na vikrese, kde sna&i obr. 1 bokorys modulu v pohledu
ve smdru osy jeho h¥idele a obr. 2 Yfez vedeny rovinou A-A na obr.
1.

Manipuldtorovy modul sestdva z ramene 1, které je sloZeno ze
dvou rovnob&¥nfych desek 23 a uloZeno na h¥ideli 2. Na h¥ideli 2
jsou upevndny dva stavitelné dorazy 3, 4, na nichZ jsou nehybné
ulo¥eny na ka%dém jeden dorazovy kolik 5, 6. Mezi deskami Z3 ramene
1 jsou uloZeny dva pru¥né akumuldtory energie, tvofené dvéma
valcovimi pru¥inami 7 umist&nymi rovnobd¥nd vedle sebe. V ose
ramene 1 je upevn&na fixalni pohonnéd jednotka 8. Konce pruZin 7 se
dot¥kaji pevnych dorazft 9, 10, které jsou upevnény na deskéch 23
ramene 1, p¥ifemZ kaZdy z nich je opat¥en vi¥ezem 20. Témito vitezy
20 mohou volné& prochéazet dorazové koliky 5, 6 obou stavitelnych
dorazf 3, 4.

Ka¥d¢ =z obou staviteln¥ch dorazfl 3. 4 je opat¥en fixalni
plochou 11, kterd se Vv sepnuté poloze flxaénl pohonné Jednotky 8
dot{¥ka prost¥edniho loZiska 21 lo%iskového bloku 12. Lo%iskovy blok
12 (obr. 2) sestdva z prost¥edniho loZiska 21 a krajnich loZisek
22, které jsou spolu spojeny h¥idelikem 13. Krajni loZiska 22
lo¥iskového bloku 12 jsou vedena Vv rovnob&¥nf¢ch vedenich 14, 15,
upevndn¢ch v rameni 1. HEidelik 13 loZiskového bloku je spojen s
fixadni pohonnou jednotkou 8. V levé poloze ramene 1 a v sepnutém
stavu fixadni pohonné jednotky 8 Je fixadni plocha 11 ‘levého
stavitelnédho dorazu 3 ve styku s levym koncem pruZin 7
prost¥ednictvim dorazového koliku 5. V pravé poloze ramene 1 je
naproti tomu fixa&ni plocha 11 pravého stavitelného dorazu 4 ve
styku s pravym koncem pru¥in 7 prost¥ednictvim dorazového koliku 6.
Stav1telne dorazy 3, 4 jsou upevnény na h¥ideli 2 pomoci Eroubd 16,
17. ,

Na rameni 1 jsou uspo¥adany snimade 18, 19, které jsou uvadény
v &innost stavitelnymi dorazy 3, 4.

Manipuldtorovy modul podle vynale~ pracuje takto: ve vychozi
poloze je rameno 1 nastaveno vzhledem ke h¥ideli 2 levym
stavitelnym dorazem 3 (obr. 2). Dorazovy kolik 5 na levém

stavitelném dorazu 3 p¥itom dosedd na levy konec vélcovych pruZin
7. Rameno 1 je p¥itlaovano vélcovimi pruZinami 7 p¥es pevny doraz
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10, rovnob&%nd vedenl 14 a lo%iskovy blok 12 k fixa¥ni ploSe 11
levého stavitelného dorazu 3.

V této poloze posune fixalni pohonnéd jednotka 8 lo%iskovy blok
12 do pfedni koncové polohy. P¥i zpé&tném pohybu fixaéni pohonné
jednotky 8 do =zadni koncové polohy se prostfedni loZisko 21
lo¥iskového bloku 12 pfestane dot¢kat fixa&ni plochy 11 levého
stavitelného dorazu 3. jak Je naznadeno na obr. 1 p¥erusovanou

tarou. Nasledkem toho se rameno 1 nato&i pfisobenim napjatgch

vadlcovich pruZin 71 ve sm8ru k pravému stavitelnému dorazu 4.
qakmile k nd3mu dojde, dosedne dorazovy kolik 6 na pravy konec

pru¥in 7, které se tim zdeformuji.

Snima& 18 uvede v &innost fixa®ni pohonnou jednotku 8, kterd
posune znovu dopIedu lo¥iskovy blok 12. Prostfedni loZisko 21
lo%iskového bloku 12 p¥ijde do styku s fizxadni plochou 11 pravého
stavitelného dorazu 4. PEi posunuti loZiskového bloku 12 do p¥edni
koncové polohy dochazi k p¥idavné deformaci vallcové¢ch pruZin 7, ve
kterfch se tak akumuluje energie. Pohyb ramene 1 Vv opa&ném smyslu

probihd analogickym zplsobem.

PEEDMET VYNALEZU

Manipuldtorovy modul, jeho¥ rameno je uloZeno na h¥ideli
omezend otodnd mezi dvéma stavitelnymi dorazy s pevn¥m dorazovim
kolikem, upevn&nymi na h¥ideli a je opat¥eno valcovymi pruZinami a
fixa®%ni pohonnou jednotkou. vyznakga, tim, %e valcové prufiny (7)
jsou svimi ob&ma konci opfeny o pevné dorazy (9, 10), upevn&né na
rameni (1) a opatfené vyIezem (20) pro prfichod pevn¥ch
dorazov¥ch kolikft (5, 6), stavitelnfych dorazf (3, 4) opat¥en¥ch
fixadni plochou (11) pro dotek s prost¥ednim loZiskem (21)
lo%iskového bloku (12), jehoZ krajni lo%iska (22} jsou vedena
rovnob&¥nymi vedenimi (14, 15) ~ovnéngmi v rameni (1) a jehoZ
h¥idelik (13) je spojen s fixa¥ni pohonnou jednotkou (8).
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