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kej pohyblivosti v priestore. Clénkovs .
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ozubeného kolesa (9) po ozubenom koless
(10) oto8ného &ldnku (1), Rotdeia koncp-
vého Clena (18) je zabezpedend systémom
ozubenych prevodov, prifom otddky si ré-
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priamo v konoovom Sldnku (3), :
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Vyndlez sa tyka kondtrukdného us‘;oriadania 8lénkovej kIbove] jednotky s troma
stuphami voInosti pohybu, ktord pozoastéva z troch Sléukov s umo¥nuje ¥irokyf rozssh po-
hybu skitivnej dasti manipuldtorov alebo priemyselnych robotov, &im je umo¥nené vytvo-
renie velkého pracovného priestoru, alebo vysokej pohyblivosti zariadenia. Gldnkovd
kPhovd jednotka je pritom pohdnan{ z jedne;] gtrany prostrednfctvom troch hriadelov,
ktoré prostrednictvom vhodnyoh mechanizmov a prevedovych prvkov umoznu;ju pohyb konco~
vého 8lena jednotky a jeho orientdoiu v trooh pohybovjch osiach v priestore.

Doteraz zndme 3ldnkové kPbové jednotky manipuladnfch zariadenf a robotov majd
0dlifné konStrukdné usporiadsnie. Ich nevjhody & nasledowné: Niektoré majd kompliko-
vané mechanizmy s velkou nérodnostou na mechanické opracovanie, niektoréd pozostdvaji
z velkého mnoZstva 3ldnkov a siSiastok a tym sd menej tuhé a presné. U niektorych si
pou¥ilté dasti, ktoryoh vzdjomny pohyb vytvdra tafko definovany pohyd posledného $lénku
po trajektorii, 8o kladie zvydené ndroky na jeho riadenie a presnost’ vypodtu v redlnom
Sase. U niektorych si pouZité pre pohon pru¥né ohybné vldkna, ktoré maji za ndsledok
zhorSendi presnost’ polohovania, niektord vyufivaji pre prenos vstupného krdtiaceho mo-
mentu pomalobezné hriadele s vel’kjmi prierezmi a hmotnostami.

Uvedené nedostatky sd odstrénend Slénkovou kIFbovou jednotkou s troma stupnami
voPnosti pod¥a vyndlezu, ktorého podftata spodiva v pouZit{ minimdlneho podtu &ldnkov
pre dosishnutie veTkého rozsahu pohy%ov, prifom sa otd8avy pohyb na prvy kywny &ldnok
prendda pomocou kuZelového ozubeného: prevodu a prevodovkou s vysokym prevodovym pome-
rom a kywny pohyb koncového ¥lénku je vyvolany mitenym odvalovanim Selného ozubendho
kolesa po pevnom ozubenom kolese prvého kywného 8ldnku. 0tdSavy pohyb sa prenda na
konoovy &len pomocou remenového ozubeného prevodu a redukuje v kIbe prevodovkou 8 vy-
sokym prevodovym pomexom. :

Na pripojenych vykresoch je na obr. 1 v reze zndzornend kondtrukiné usporiadanie
8lénkovej klbovej jednotky s tromi s:b*upiami volnosti pohybu & na obr. 2 bodny pohlad
Jednotky s vyznadenim krajnfoh hodn0f. pohybu jej kywmého a koncového $ldnku.

8lénkovd kIbovd jednotka je bodifa obr. 1 tvorend otodnym Slénkom 1, ktory Je pevne
spojeny & dutym hriadelom 4 oto¥ne uloﬁem‘m v telese 20. V otodnom &ldnku 1 je pohybli-
vo uloZeny hriadel 5 skldpania, ukonSeny kuZelovym ozubenym kolesom 6 sklépanis, ktoré
zaberd s pastorkom 7 skldpanis, ktory je spojeny so vatupnym hriadelom 8 prevodovky
skldpania, ktord je svojim vfstupom pevne spojend s kyvnym Slénkom 2¢ V kyvnom 8lénku
2 Je pohyblivo uloZeny koncovy 8ldnok 3, na ktory je pripevmené Selné ozubené pohybli-
vé koleso 3, ktoré zapadd do pevného kolesa 10. V oto¥nom 3lénku 1 je otodne uloZeny
hriade? 11 rotdole ukonSeny prvym kuZelovim ozubenym kolesom 12 rotdocie, ktoré zaberd
8 prvym pastorkom 13 rotdoie spojenym pomocou remenového prevodu 14 s druhym kolesom
15 rotdole, ktoré zaberd s druhym pastorkom 16 rotdcie spojenym so vstupom prevodovky
17 rotdole, ktord je svojim vystupom pevne spojend s koncovym $lenom 18, na ktory
mo¥no p¥ipojit' prend¥ané predmety 19,

Pri otd8ani dutého hriadela 4 podia obr. 2 vykondva celd kIbovd jednotka prostred-
niotvom oto¥ného $lénku 1 oté’éavy pohyb v naznadenom smere 24, Pri otdSani hriadela 5
skldpania vykondva kywny $lénok 2 kyvavy pohyb v naznalenom smere 21 & prostrednictvom
odvalovania sa pohyblivého kolesa 2 po pevnom kolese 10 vykondva koncovy &ldnok 3 re-
lativny kywny pohyb v naznaenom smere 22, Pri otd3ani hriadels 11 rotdeie kond konoo-
vy Elen 18 ot43avy pohyb v naznalenom smere 23,

8lédnkovid kIbovd jednotku moZno 8 vyhodou pouZit pre stavbu priemyselnyjch robotov
& menipuldtorov, hlavne pre zdpastia, ¥{m sa dosishne radikdlne zvySenie rozsahu pohy-

bov konoového Slena zdpastie robota a tym zvyfenie ich u#itkovych vliastnosti a o'blasti
pouZitia. N
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PREDMET VYNALEZU

U1dnlkovd klbovd jednotka s troma stupnami volnosti a & pohonom svojho meohanizumu
pomocou troch hriadelov z jednej strany vyznadujioca sa tym, %e v telese /20/ je ulo-
Zeny otodny $ldnok /1/, v ktorom je otodne uloZeny hriadel /5/ skldpania, ktory je
apojeny 8 kolesom /6/ zaberajicim s pastorkom /7/, ktory je spojeny so vatupnym hriadelom
/8/ prevodovky eklépania pevne spojenej svo] in vystupom & kyvnym &lénkom /2/, v ktorom je
~ otoSne ulo¥eny koncovy $lénok /3/, na ktorom je pripevnené pohyblivé koleso /9/ zabe-
rajice s pevnym kolesom /10/, ktoré je upevnené v otodnom Slémku /1/, v ktorom je
oto¥ne ulo¥eny hriadel /11/ rotdcie, ktory je spojeny s prvym kolesom /12/ zaberaji-
cim 8 prvym pastorkom /13/, ktory je prostrednioctvom prevodu /14/ spojeny s druhym
kolesom /15/ zaberajicim s druhym pastorkom /16/, ktory je spojeny so vstupom prevo-
dovky /17/ rotdcie pevne spojenej avojim v¥stupom s koncovym &lenom /18/ otodne ulo-
Zenym v koncovom Sldnku /3/.

'2 vykresy
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