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Kinematicky prevodovy retazec nezavisly
na rotéacii jeho unéSafa je urdeny na me-
chanicky prevod otd¢ok a kritiacich momen-
tov z pohonnej jednotky upevnenej na ne-
hybnej pevnej €asti rdmu stroja na nezavis-
ly mechanizmus upevneny na otacajicej sa
Gasti stroja, ktord tento mechanizmus rotag-
ne unésa.

Nezéavisly prevod m6Ze byt zostaveny ako
viacvetvovy pre pohon viacerych nezavis-
lych mechanizmov na otadajicej sa dasti
stroja.

Uvedeny Gfinok sa dosiahne tym, Ze rotad-
ne undSany nezdvisly mechanizmus je po-
honnou jednotkou pohéfiany planétovym pre-
vodom s hnanym undSafom satelitov a s pla-
nétovym kolesom upevnenym na hriadeli je-
ho ndhonu, kym otdfajlica sa ¢ast stroja je
pohdinand dutym koaxidlnym hriadelom cez
ozubené koleso s nim pevne spojené a zvia-
zané prevodovym hriadelom v potrebnom
pomere a zmysle s volne otoénym obeZnym
vencom planétového prevodu pohonu nezé-
vislého undSaného mechanizmu.

Prevod moZno pouZit v priemyselnych ro-
botoch a manipuldtoroch s nekoneénym oté-
tanim zdpéstia, ktoré nesie dallie nezavis-
1é mechanizmy.
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Vynalez rie$i kinematicky prevodovy reta-
zec nezavisly na rotdcii jeho unégSaca, ako
$pecidlny mechanicky prevod ozubenymi ko-
lesami.

V technickej praxi kon3truovania a apli-
kécii roznych strojnych zariadeni, najéastej-
S§ie v pripadoch mechanizmov automatov,
priemyselnych robotov a S$pecializovanych
jednotndelovych strojov pre rozmanité, najmé
viak technologické tcely, je Casto potreb-
né dosiahnidt u ¢lenov roéznych mechaniz-
mov, ktoré st upevnené na rotujicom uné-
Zadi, ich nezdvislé relativne pohyby oproti
telesu tohto rotujiceho unéSaca. Casto sa
vyskytuje poZiadavka, aby mechanizmy ne-
sené rotujicim undSatom mali viac stupiiov
volnosti nezdvislych relativhych pohybov o-
proti telesu rotujiceho undSada, alebo aby
rotujici una$ad niesol stfasne viac roéznych
mechanizmov s nezdvislymi relativohymi po-
hybmi- oproti telesu tohto rotujiceho unésa-
ta, pritom aby tieto pohyby boli kontinuédl-
ne a s nekone€nou roticiou.

Doteraz zndme rieSenia dosahovali spine-
nie popisovanych kinematickych poZiadaviek
obvykle tak, Ze kaZdy nezavisly mechaniz-
mus neseny rotujicim unédSafom bol poha-
fiany samostatnou pohonnou jednotkou s
vlastnym privodom energie, povelov k €in-
nosti a meracich signédlov polchovej a rych-
lostnej reguldcie. Pohonné jednotka kaZdé-
ho nezdvislého neseného mechanizmu je v
tychto pripadoch upevnend v sistave rotu-
jiceho uné%afa a unaSand s nim spolofne
rotuje.

Sd zname rieSenia, pri ktorych st privod-
né silové, povelové a signdlové meracie e-
lektrické vodife ohybné, a st pevne pripo-
jené na pohonni jednotku a jej riadiace prv-
ky. Nevyhodou tychto rieSeni je obmedzena
mo¥nost rotdcie rotujiceho unésaca len do
miery, ktori dovoluje prakticky dosiahnu-
telnd dizka privodného zvdzku kéblov pri
ich postupnom namotivani na teleso rotu-
joceho unéaSada, alebo ktord dovoli pripust-
nd miera skrucovania zvdzku kablov. Po do-
siahnuti hranitného poé¢tu otofeni musi nut-
ne rotujici unaadé reverzovat rotdciu a kab-
lovy zvdzok odmotat naspdt. Nevyhodou je
tieZ znatné zniZovanie Zivotnosti kdblového
zviizku striedavym namotdvanim a skruco-
vanim a tym aj nebezpefie nespolahlivosti
aZ zlyhania zariadenia s takymto rieSenim.

Su tieZ zndme rieSenia, kde privody ener-
gie pre pohonnt jednotku, povely a meracie
signdly do pohonnych jednotiek nesenych
rotujicim und$afom sprostredkuje rotacny
krtizkovy zbera¢ s kKlznymi kontaktmi. Tie-
to rieSenia su pri vdSom mnoZstve pohon-
nych jednotiek na rotujicom unédSaci jednak
technicky a priestorovo neprimerané aZ: ne-
tinosné a jednak prindSaju riziko vyskytu
portich spdsobovanych zna&nym mnoZstvom
kontaktov s klznym pohybom a tak riziko
nespolahlivosti aZ moZnosti zlyhania zariade-
nia s takymto rieSenim.

Sd dalej zndme aj rieSenia s mechanickym
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prenosom pohybov nezdvisljch na rotacii
rotujaceho unésada, ktoré vSak nedovoluja
kontinudlny nekoneény pohyb, najmé rota-
ciu mechanizmov nesenych rotujicim uné-
Sadom. Tieto maji limitovany rozsah pohy-
bowv nezdvislych mechanizmov a obvykle nut-
nost vykondvat len vratné pohyby.

Vietky zndme rieSenia maji nevyhodu, Ze
pohonné jednotky mechanizmov nesenych
rotujicim undSatom a kinematicky nezavis-
lIych na rotacii unéSaca, si pevnou sicas-
tou rotujiceho undSafa a svojou hmotnos-
tou jednak zhorSuji dynamické vlastnosti
siistavy rotujliceho undsata a jednak rotac-
ny pohyb a s nim stvisiace vibrécie a cel-
kovd dynamika nepriaznivo vplyvaji na Zi-
votnost a funkénost pohonnych jednotiek.
Chod rotujiceho undSata mdZu v pripade
pohonnych jednotiek s vysokymi otd¢kami
naruSovat gyroskopické uginky rotujicich
hmot pohonnych jednotiek.

Uvedené nevyhody a nedostatky st odstréa-
nené rieSenim podla vynédlezu.

Podstatou vynédlezu je kinematicky prevo-
dovy retazec nezdvisly na rotdcii jeho una-
Safa, ako Specidlny mechanicky prevod o-
zubenymi kolesami vytvoreny tak, Ze kaZda
jeho prevodova vetva obsahuje vloZeny vol-
ny medzikruhovy obeZny ozubeny veniec, o-
patreny vnitornym aj vonkaj$im ozubenim
na jeho vnitornom a vonkajSom obvode, kto-
rého vnutorné ozubenie je v zdbere s ozu-
benim ozubenych satelitov, ktoré je sudasne
na opacnej strane ich obvodu v zabere s o-
zubenim planétového ozubeného kolesa pev-
ne spojeného s dutym hriadelom, na ktoré-
ho opatnom konci je upevnené ozubené ko-
leso, ktorého ozubenie je v zadbere s ozube-
nim koncového €lena nezavislého mechaniz-
mu, priom st ozubené satelity volne otoc-
ne uloZené na ¢apoch upevnenych v telese
ozubeného volnobeZného unéaada satelitov,
ktorého ozubenie je v zdbere s ozubenim
pastorka pevne spojeného s hriadelom po-
honnej jednotky nezavislého mechanizmu,
kym vonkajsie ozubenie vloZeného volného
medzikruhového obeZného ozubeného venca
je v zabere s ozubenim pastorka prevodovej
véizby, upevneného na hriadeli prevodovej
vizby pohonnej jednotky rotujiceho unasa-
¢a, pritom na opatnom konci hriadela pre-
vodovej vézby je upevneny pastorok ndho-
nu rotujuceho unédSa¢a, ktorého ozubenie
je v zdbere s ozubenim vloZeného volne o-
totného ozubeného kolesa, ktoré je sucasne
na opaénej strane svojho obvodu v. zdbere
s ozubenym kolesom pevne spojenym s du-
tym hriadelom rotujiceho unéd3aca, pritom
je duty hriadel ndhonu koncového ¢lena ne-
zavislého mechanizmu koaxidlny s dutym
hriadelom rotujiceho undSada a vzdjomny
pomer poé¢tu zubov vniitorného ozubenia vio-
Zeného volného medzikruhového obeZného
ozubeného venca a po€tu zubov planétového
ozubeného kolesa je rovnaky, ako je vzdjom-
ny pomer po&tu zubov vonkajSieho ozube-
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nia vioZeného volného medzikruhového o-
beZného ozubeného venca a poétu zubow o-
zubeného kolesa pohonu dutého hriadela ro-
tujiceho unédSaca, a tym aby uhlova rych-
lost otadania ozubeného kolesa pohonu hria-
dela rotujiceho unésSada, nezdvislého me-
chanizmu a planétového ozubeného kolesa
pevne spojeného s koaxidlnym dutym hria-
delom pohonu nezdvislého mechanizmu ne-
seného rotujicim unéSadom boli navzdjom
rovnaké &o do velkosti aj smeru otdc¢ania
vtedy a len vtedy, ked je volne oto€ny ozu-
beny unéSaf satelitov nehybny oproti telesu
pevného ramu prevodu s na fom upevne-
nou pohonnou jednotkou, priom je kazZda
dalSia prevodovd vetva medzi dalSou pohon-
nou jednotkou a dalSim nezdvislym mecha-
nizmom unéSanym rotujlicim undSacom vZdy
prevodovo v tomto pomere poétov. zubov ozu-
beni viazand cez hriadel prevodovej vidzby,
pastorky prevodovej védzby a pastorok naho-
nu rotujiceho undSaca s ozubenym kolesom
pevne spojenym s dutym hriadelom rotuja-
ceho unésaca.

KonStrukéne je moZné vytvorit pre jeden
rotujici undSac stasne viacero kinematic-
kych prevodovych retazcov nezdvislych na
rotacii tohoto undSata. VSetky dalsie vetvy
pre prenosy silovych tokov dalSich pohon-
nych jednotiek a nezdvislych mechanizmov
nesenych rotujicim undSafom sd vytvorené
ako dalSie planétové prevody mechanicky
zviazané stdlym prevodom s ozubenym kole-
som pohonu otéCania rotujiceho unéaSada
nezgvislych mechanizmov prave vysSie po-
pisanym spdsobom. Takto vytvoreny Kine-
maticky viacvetvovy prevodovy retazec ne-
zavisly na rotécii jeho undSaca ma také me-
chanické funk&né vlastnosti, Ze absoliitne
pohyby pohonnej jednotky lubovolného ne-
zavislého mechanizmu neseného rotujtcim
undSatom, upevnenej na oproti okoliu ne-
hybnom pevnom rdme, sa prostrednictvom
prislusnej vetvy kinematického prevodové-
ho retazca podla vynédlezu prenesd v pre-
vodovom pomere tohoto retazca na mecha-
nizmus neseny rotujicim undSacom ako re-
lativny pohyb tohoto mechanizmu a jeho
koncového ¢&lena oproti telesu rotujiceho
unéSacta. V pripade kfudu pohonnej jednotky
upevnenej na nehybnom pevnom rdme cpro-
ti okoliu, bude aj mechanizinus neseny ro-
tujicim und3afom a jeho koncovy €len za-
chovavat relativny klud oproti telesu rotu-
jaceho unéSacda. Uvedené funkéné vlastnosti
sa dosiahnu navzdjom nezévisle medzi tol-
kymi pohonnymi jednotkami a mechanizma-
mi nesenymi rotujticim unasacom, kolko ve-
tiev mé& konStrukéne vytvorenych kinema-
ticky prevodovy retazec podla vynalezu.

Obidva kinematické stavy, ako relativne-
ho pohybu, tak aj relativheho kludu mecha-
nizmov nesenych rotujicim unéSadom o-
proti telesu tohto rotujiceho unéSaca pri sta-
voch absoliatneho pohybu, alebo absoliitne-
ho kludu prislu§nych pohonnych jednotiek
oproti sistave nehybného pevného rdmu a

okoliu sti celkem nezdvislé na tom, &i je ro-
tujaci und8al oproti okoliu v klude, alebo
sa kontinudlne a nekoneéne otada bez ob-
medzovania vysledného poctu otodeni v lu-
bovolnom smere.

Pohonné jednotky nezévislych vetiev Kki-
nematického prevodového retazca podla vy-
nédlezu sa v podstate spravaji mechanicky
tak, ako by boli pevne fixované na rotuja-
com unéSafi spolu s mechanizmami nese-
nymi tymto rotujicim unédSacdom, hoci sa fi-
xované na oproti okoliu nehybnom pevnom
rame, v ktorom sa otéCa teleso rotujiceho
unaSaca a netreba preto pouZivat Ziadne po-
hyblivé kédblové alebo zberaové klzné pri-
vody energii, povelovych a meracich signéa-
lov k pohonnym jednotkdm, ale postadi ich
pevné pripojenie nehybnymi kédblami alebo
vodi¢mi.

Vyhodou rieSenia podla vynélezu je moZ-
nost kon$truovania mechanickych zariadeni
s rotujicimi dielmi, na ktorych je potrebné
mat dalSie mechanizmy, kinematicky neza-
vislé na okamZitom stave rotdcie a polohe
rotujicich dielov v priestore takym spdso-
bom, ktory vystati s pevnou montdZou po-
honnych jednotiek kinematicky nezavislych
mechanizmov na pevnej ¢asti mechanické-
ho zariadenia, nehybnej oproti okoliu.

Vyhodou rieSenia podla vynédlezu je tieZ
moZnost konStruovania rotujicich dielov
réznych mechanickych zariadeni s hmot-
nos‘ou zniZenou o hmotnost pohonnych jed-
notiek na neupeviiovanych mechanizmov
nezavislych na rotdcii a polohe tychto rotu-
jacich dielov, ¢im sa dosiahne vyhodnej$ich
dynamickych vlastnosti rotujacich dielov ta-
kychto zariadeni.

DalSou vyhodou rieSenia podla vyndlezu
je dosahovanie vy33ej uZito&nej nosnosti ro-
tujacich dielov a podstatne zvySenej udin-
nosti a Gspor energie na pohon réznych me-
chanickych zariadeni s takymito rotujuci-
mi dielmi s hmotnostou zniZenou o parazit-
né hmotnosti potrebnych pohonnych jedno-
tiek, ktoré pri rieSeni podla vynédlezu nemu-
sia konat Ziadny pohyb v priestore a nespo-
trebuje sa tak Ziadna energia na ich pre-
miestriovanie.

Vyhodou rieSenia podla vyndlezu je tak-

tieZ uspora kovov a materidlov spotrebova-

nych na vyrobu odlah&enych rotujacich die-
lov réznych mechanickych zariadeni, ktoré
moZu byt konStruk&ne primerane menej pre-
dimenzované vzhladom na odstrdnenie pa-
razitnych hmotnosti pohonnych jednotiek ni-
mi undlanych kinematicky nezavislych me-
chanizmov.

Kinematicky prevodovy retazec nezévisly
na rotacii jeho unéasaca, zndzorneny na ob-
rdzkoch, je uloZeny v telese pevného rdmu
I a kaZda jeho nez4visld prevodova vetva
sa sklada zo sustavy rovnakych dielcov, kto-
ré sa u jednotlivfch prevodovych vetiev 1i-
Sia len spdsobom uloZenia na ststave vzé-
jomne Kkoaxidlnych dutych hriadelov prislu-
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Siacich jednotlivym prevodovym vetvdm. V
priklade vyhotovenia vynélezu je uvedeny
popis dvojvetvového vyhotovenia Kkinematic-
kého prevodového retazca nezdvislého na
rotdcii jeho unéSafa 2. Pohonnéd jednotka 8
prvého nezdvislého kinematického prevodo-
vého retazca je pripojend cez hriadel 10
ndhonu prvého nezdvislého kinematického
prevodového retazca k pastorku 11, ktory je
v zdbere s ozubenim unéaSaca 9 satelitov 18
planétového prevodu prvého nezéavislého ki-
nematického prevodového retazca. Satelity
18 svojim ozubenim si v zdbere s vonkajsim
ozubenim planétového kolesa 17 pohonu pr-
vého nezéavislého kinematického prevodové-
ho retazca a stfasne s vnitornym ozube-
nim vloZeného volného medzikruhového o-
beZného ozubeného venca B, ktory svojim
vonkajSim ozubenim je stifasne v zabere s
pastorkom 13 ndhonu prevodovej védzby o-
beZnych vencov pevne spojenym cez hriadel
prevodovej vdzby 12 s ozubenym pastorkom
14 prevodovej védzby ozubenych vencov, kto-
ry je prostrednictvom vloZeného ozubeného
kolesa 15 v zdbere s ozubenym kolesom 16
pohonu rotujiceho unésaca 2, uloZenym pev-
ne na hriadeli undSac¢a 20. Planétové koleso
17 je pevne spojené s dutym hriadelom 5
ndhonu prvého kinematického prevodového
retazca, na ktorého konci orientovanom na
stranu rotujiceho unéSaca 2 je upsvnené o-
zubené koleso 3, ktoré zabera s ozubenym
kolesom 4 koncového €lena prvého nezavis-
lého mechanizmu neseného unifadom 2 a
spojeného s hnanym prvym nezavislym ki-
nematickym prevodovym retazcom pohon-
nej jednotky 8.

Pohonnd jednotka 8 druhého nezdvislého
kinematického prevodového retazca je pri-
pojend svojim hriadelom k pastorku 11 né-
honu druhého nezivislého kinematického
prevodového retazca, ktory je v zdbere s o-
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prevodu druhého nezédvislého kinematické-
ho prevodového refazca. Satelity 18 st svo-
jim ozubenim v zdbere s vonkajSim ozube-
nim planétového ozubeného kolesa 17 po-
honu druhého nezévislého kinematického
prevodového retazca a stfasne s vnitornym
ozubenim vloZeného volného medzikruhové-
ho obeZného ozubeného venca 6 druhého ne-
zavislého kinematického prevodového retaz-
ca, ktory je svojim vonkajSim ozubenim st-
¢asne v zdbere s pastorkom 13 ndhonu pre-
vodovej vézby obeZnych vencov pevne Spo-
jenym cez hriadel prevodovej vdzby 12 s
ozubenym pastorkom 14 prevodovej védzby
ozubenych vencov, ktory je prostrednictvom
vloZeného ozubeného kolesa 15 v zdbere s
ozubenym kolesom 15 pohonu rotujiceho
uné8afa 2 uloZenym pevne na hriadeli una-
Saca 20. VloZené ozubené koleso 15 je vol-
ne otoéne uloZené na Cape v telese pevného
rdmu 1. Planétové ozubené koleso 17 je pev-
ne spojené s dutym hriadelom 5 ndhonu dru-
hého nezdvisiého kinematického prevodové-
ho retazca, na ktorého konci orientovanom
na stranu undsaca 2 je upevnené ozubené
koleso 3 zaberajliice s ozubenym kolesom 4
koncového ¢lena druhého nezdvislého me-
chanizmu neseného rotujicim unéSadom 2
a pohéafianého druhym nezdvislym kinema-
tickfm prevodovym retazcom od dalSej po-
honnej jednotky 8.

RieSenie podla vyndlezu moZe byt §iroko
uplatnené pri tvorbe chépadiel a zépésti
priemyselnych robotov a manipuldtorov s
nekoneénou rotaciou zdapéstia, pri koncipo-
vani jednotni¢elovych technologickych, napri-
klad zvaracich a rezacich zariadeni so zlo-
Zitymi priestorovymi trajektériami pohybu
koncovych &lenov rotujucich mechanizmow
s riadenim viacerych pohybovych osi, alebo
pri tvorbe zloZitych hlavic obrabacich stro-
jov s rotédciou sastavy nastrojov s viastny-
mi nezdvislymi pohybmi.

PREDMET VYNALEZU

Kinematicky prevodovy retazec nezavisly
na rotacii jeho undSafa, vytvoreny ako me-
chanicky prevod ota¢ok a kriitiacich momen-
tov v prevodovych vetvdch medzi nezvisly-
mi mechanizmami upevnenymi na rotujicom
unasadi a ich pohonnymi jednotkami pevne
uloZenymi na pevnom rédme stroja, v ktorom
je rotujici unédSac otoéne uloZeny, vyznacu-
juci sa tym, Ze kaZdd jeho prevodovéa vetva
obhsahuje vloZeny volny medzikruhovy obez-
ny ozubeny veniec (6), opatreny vntitornym
aj vonkajSim ozubenim, ktorého vniitorné
ozubenie je v zdbere s ozubenim satelitov
(18), ktoré si sudasne v zdbere s ozubenim
planétového ozubeného kolesa (17) pevne
spojeného s dutym hriadelom (%), na kto-
rého opatnom konci je upevnené ozubené
koleso (3}, ktorého ozubenie je v zébere s
ozubenim koncového &lena nezévislého me-

chanizmu (4), pri¢om su satelity (18) volne
oto&ne uloZené na Capoch (19) upevnenych
v telese ozubeného volnobeiného uné3ala
satelitov (9), ktorého ozubenie je v zdbere
s ozubenim pastorka (11) pevne spojeného
s hriadelom (10) pohonnej jednotky nezéi-
vislého mechanizmu (8), kym vonkajsie ozu-
benie vloZeného volného medzikruhového
obezZného ozubeného venca (6) je v zdbere
s ozubenim pastorka prevodovej védzby (13)
upevneného na hriadeli prevodovej védzby
(12} pohonnej jednotky (7] rotujiceho u-
nasaca (2), priCom na opafnom konci hria-
dela prevodovej viazby (12) je upevneny pa-
storok ndhonu rotujiceho unédsa€a (14}, kto-
rého ozubenie je v zébere s ozubenim vlo-
Zeného volne otofného ozubeného kolesa
(15), ktoré je sulfasne na opalnej strane



svojho obvodu v zdbere s ozubenym Kkole-
som (16) pevne spojenym s dutym hriadelom
(20) rotujiceho unéaSacta (2), pricom je du-
ty hriadel (5) ndhonu koncového élena (4)
nezdvisiého mechanizmu koaxidlny s dutym
hriadelom (20) rotujiiceho una3acda (2) a
vzdjomny pomer poctu zubov vnitorného o-
zubenia vloZeného volného medzikruhového
obeZného ozubeného venca (6) a poftu zu-
bov planétového ozubeného kolesa (17] je
rovnaky, ako je vzdjomny pomer poltu zu-
bov vonkajSieho ozubenia vloZeného volné-
ho medzikruhového obeZného ozubeného ven-

1 list vykresov
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ca (6) a poctu zubov ozubeného kolesa (16)
ndhonu dutého hriadela (20) rotujtceho u-
nasaca (2), pricom je kazd4 dalSia prevodo-
va vetva medzi dalSou pohonnou jednotkou
a dalSim nezavislym mechanizmom unésa-
nym rotujicim undSafom (2) vidy prevodo-
vo v tomto pomere poctov zubov ozubeni via-
zand cez hriadel prevodovej vdzby (12), pas-
torky prevodovej vdzby (13) a pastorok né-
honu rotujiceho unédSaca (14] s ozubenym
kolesom (16) pevne spojenym s dutym hria-
delom (20) rotujiceho unéasaca (2).
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