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1

Vynilez se tykd primyslového robotu se 3esti stupni volnosti s polohovacim dstrojim
se tPemi stupni volnosti & orientednim dstrojim s rovn¥Z t¥emi stupni volnosti, sestdva-
jictho z rotadnich, posuvnych a kloubovych jednotek.

U dosud zndmych robotd sestdvajicich ze Zesti pohybovych jednotek je konkrétni resli-
zace zedanfch 3esti stuphd volnosti co do potedi a ndvaznosti na sebe jednotlivych pohybo-
uyeh jednotek prakticky u ksZdého vyrobku jind. ZdleZf tedy ne vzdjemném pofadi kinematic-
kych dvojic z hlediska celkového robotem zaujstého prostoru, jeho sloZitosti a tedy i ceny.

Nové vyhodné provedeni robotu predstsvuje provedeni podle vyndlezu, jehoZ podstata
spodivd v tom, Ze jeho .polohovaci ustrojl sestdvd z na zdékledové desce upevn&né rotalnf jed-
notky © jejiho pohonného agregitu, zdvihové jednotky s linedrnim pohybem, jejiZ linedrnf
motor mé pfstnici ukotvenu na zdkladnim telfFi rota¥nf jednotky a kloubové horizontdlni
jednotky, jeji% ndkldp&ci dvouramennd pdka je svym st¥fednim Zepem uloZens v t&lese zdviho-
vé jednotky, pPi¥em? k nekldpdni vnit¥niho remene nekldpdci dvouramenné pdky slouZ{ vloZe-
né péks spojend fepem vloZené paky se 3plhaci pPevodovou sk¥fnf & druhym ¥epem s koncem
vnit¥niho ramene naklépdc{ dvoursmenné pdky kloubové horizontdlni jednotky, p¥ifemZ pastorky
¥plhact phevodové sk¥ing zabirajf{ do ozubenych h¥ebend pevn& spojenych se zdvihovou jednot-
kou a pohon ¥plhaci prevodové sk¥in¥ je odvozen od prib&Zng profilové tyle pohdn&né motorem
a kloubovd horizontdlni jednotka je tvo¥ena soustavou dvou remen, z nichZ prvé rameno klou-
bové horizontdlni jednotky tvodi vn&j%i rameno nekldpsci dvouramenné pdky, v némZ je umistin
stabiliza¥nf Fetdzovy prevod pro ovliddni polohy druhého remene kloubové horizontdlni
jednotky, pPi¥em% prvé Fet¥zové kolo stabilize¥nfho Fet¥zového pFevodu je pevn¥ neotodn¥
spojeno s t&lesem zdvihové jednotky a druhé Fetdzové kolo stabilizelnfho Fet¥zového prevo-
du je pevn& neoton¥ spojeno s druhym remenem kloubové horizontdlni jednotky v mistd jejiho
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spojeni %epem kloubu s druhym remenem kloubové horizontdln{ jednotky = na Zepu kloubu je
uloZens dvoursmennd trojdhelnikovd pdkse, opat¥end prvnim Eepem téhle tvoPiciho s prvim re-
menem kloubové horizontdlni jednotky peraslelogram, jehoZ druhy &ep je pfipevnén k t&lesu
zdvihové jednotky e ne druhém rameni kloubové horizontdlni jednotky v dvouramenné trojihel-
nikové pdce uloZeny prvy Zep tdhla druhého remene spolu s téhlem druhého ramene = jeho dol-
nim Zepem spolu s pdkou tdhls & na konci druhého remene uioZenym Zepem tvoPi druhy paralelo-
grem, phidem? orientsdnf ustroji pro t&leso zdpdsti robotu vykyvnd uloZené ns Eepu druhého
‘remene sestdvéd z ne prevém Sepu umist¥ného vdlce nakldpdni zdpésti, gehoZ pistnice je Zepem
a vloZenou psdkou otodn¥ spojenou s t&lesem zdp&sti a dolnim &epem vloZené paky spojens s
t3lesem zép¥stf, prifem% kolmo k nosnému Zepu je v otvoru t¥less zdép¥st{ uloZen plunir,
ktery svym ozubenym h¥ebenem zebIird do pestorku nosného Zepu jednotky rotece zdp&stf, k je-
ho# p¥irubd je pripevndno t¥leso mikrozdvihu a dvoj&innym vélcem, k jehoZ pistnici je pfi-
pojena upinaci piirubs pro montd? vystupni hlavice.

Robot podle vyndlezu je vyhodny zv1d3t¥ tim, %e zeujimd maly pldorysny prostor., Vzédjem-
né kinematické vazba jeho pohybovych jednotek dédvé dobrou vyslednou tuhost, coZ se opdt
projevuje v presnosti pohybl. ¥ pomdru ke své velikosti mé velky rozsesh pohybl, jeho
hmotnost je ve znalné mife soust¥ed&na do zdkladu, z &ehoZ plyne v&t3l stebilite s men3{
dynemické nemsdhdn{ odlen¥enych pbhybovych jednotek, jejichZ celkové uspofddani ddvé moZnost
d&immé ochrany proti pre3nosti. Minimalizace hmotnosti koncovych &lenl Fetdzce kinemetic-
kych dvojic a umistén{ 83sti s v&t3l hmotnost{ & hlavnich pohybovych motord ns zdkladové
konstrukel neb ne zékladnim teli¥i rotadn{ jednotky minimslizuje soudasnd dynemické
neméhani celé konstrukce.

Na pi#iloZenych vykresech je schematicky zjednodudeng zndzorndn prikled proveden{ primys-
lového robota se Besti stupni volnosti podle vyndlezu, kde obr. ! pfedstavuje jeho bokorys,
obr., 2 ¥dstedny pSdorysny pohled as rameno kloubové horizontdini jednotky e orieéntadni
dstrojf a obr. 3 %&st jeho orientriniho dstroji s nekldpdcim zép&stim, rotefni jednotkou
a t&lesem mikrozdvihu.

V p¥fkledu provedeni priaysioicéio robote podle obr. | 22 3 sestdvd tento v podstatd
z polohovaciho ustrojf 1 se t¥emi stopni volnosti, ébsahujiciho rotadni jednotku 3, zdviho-
vou Jednotku 5 & kloubovou horizontani jedrnotku 7 e orienta&nfho dstrojf 33 s rovn¥Z tiemi
stapni volnosti, sestdvejfciho i jednotky nekldp¥ni zdp¥sti 34, rotaini jednotky 46 a mikro-
zdvinu 48, ¥im¥ je ddna celkovi stsrukturs Sesti kinematickych dvojic primyslového robota

35.

Pélohovact uUstrojf 1 je umist¥no na zdklsdové desce 2, na nif je upevnine rotedni jed-
notka 3 §e svym pchonnym ngregdtem 4. Zdvihovd jednotka 2 s linedrnim pohybem je opfena o
zékladni tel{¥ § rote¥ni jednotky 3 tim, Ze jej{ linedrn{ motor 34 mé pistnici 35 ukotve-
nu na zdkladnim telffi 6. Kloubova horizontdlni jednotks ] sestdvéd z naklépdcl dvoursmenné
péky 8, kterd je svym st¥ednim Zepem J uloZens ne t¥lese 10 zdvihové Jednotky 5. K nakld-
p&ni vnit¥fniho remene 11 nakldp¥ci dvoursmenné pdky 8 slouZf vloZend péka 12 spojend &ep'm
13 vloZené pdky 12 se ¥plhaci prevodovou skiinf 14 = druhym Eepem 15 s koncem vnit¥niho ra-
mene 11 neklép¥ci dvoursmenné pdky 8 kloubové horizontdlni jednotky 1. Pastorky 51 3plhact
pPevodové skfind 14 zebirejf do ozubenych hiebend 58 pevn& spojenych se zdvihovou Jjednotkou -
5 a pohon 3plhac{ pPevodové skfin& 14 je odvozen od prib&zné profilové tyde 33 pohén&né
motorem §0.

Kloubovd horizentdlnf jednotke 7 je tvoFena soustavou dvou remen 16, 18 2 nich¥ prvé
remeno 16 kloubové horizonténi Jednotky 7 tvorf vn¥j¥{ rameno naklép&ci dvoursmenné péky
8, v n&m% je umist¥n stebilizadn{ Fet¥zovy pfevod 17 pro ovldddni polohy druhého ramine
18 kloubové horizontélni jednotky 1, jehoZ prvé Fetzové kolo 13 je pevn¥ neoto¥nd spojeno
s t¥lesem 16 zdvihavé jednotky 5 & druhé Petdzové kolo 20 je pevn& neotond spojeno s druhym
remenem 18 kloubové horizontdlni jednotky I v mist& jejfho spojeni Zepem 21 kloubu 22 s dru-
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hym remenem 18 kloubové horizontdlni jednotky 7 = ae ¥epu 21 kloubu 22 je uloZena dvoura-
menné trojuihelnikovd pdka 23 opatfend prvnim Zepem 24 tdhla 25 tvoFff{ciho s prvym ramenenm

16 kloubové horizontdlni jednotky 7 paralelogram 26, jehoZ druhy &ep 27 je pFipevndn k t&-
lesu 10 zdvihové jednotky 3. Na druhém remeni 18 kloubové horizontdlni jednotky 7 je v dvouw
remenné trojuihelnfkové péce 23 uloZen prvy &ep 28 tdhla 29 druhého ramene 18 tvoric{ spolu

s téhlem 29 a jeho dolnim Zepem 30, spolu s pdkou 3! tdéhla 29 & na konci druhého rsmene 18
uloZeny depem 32, druhy psrelelogrem 33.

Orientadn{ dstroj{ 53 pro t&leso zép&stf 34 robotu 35 vykyvn¥ uloZené na &epu 32 dru-~
hého remene 18 sestdvd z na prvém epu 28 téhla 29 umistdného vdlce 36 nekldpdni zdpdsti
34, jeho% pistnice 37 je Zepem 38 = vloZenou pdkou 39, oto¥n¥ spojenou s t&lesem 40 z4-
p&stl 34 e dolnim ¥epem 36 vloZené pdky 39 spojena s t¥lesem zépdsti 34. Kolmo k nosnému
Sepu 45 je v otvoru 41 téless 40 zdp&stl 34 uloZen plunir 42, ktery svym ozubenym hiebenem
43 zebird do pastorku 44 nosného ¥epu 45 jednotky rotace 46 zdp&sti 34. K jeho pFirubg
47 je p¥ipevnéno t¥leso mikrozdvihu 48 s dvojéinnym vélcem 49, k jehoZ pistn1c1 50 Jje
pfipojena upfnaci p¥irubes 31 pro montd? vystupni hlavice 52.

Tekto provedeny robot 33 pracuje v cylindrickych souPadnicich. Referendni bod jeho
koncového &lenu - v¥stupni hlavice 52 mi¥e vykondvet nédsledujicich Zest pohybd dle Zesti
stupnd volnosti: rotaci kolem svislé osy, zdvih ve svislém sm¥ru, p¥imodaty vysuv ramene,
nekldpdnf zdp¥stf, rotace 24p¥&stf{, mikroposuv zdp3sti, Pohyby lze nenaznalenym progremovas-
cim zefizeni{m naprogremovat v libovolném sledu a vzdjemné vazb& pro dosaZeni uzavieného ma-
nipula&niho cyklu.

Je z¥ejmé, Ze pokud je u ndkterych d{ld tohoto robotu 35 v popisu vyndlezu popisovédno
pouZitf pouze jednoho dflu, mohou byt kvili soum&rnosti p¥*i stejné funkeci a2 stejném popisu
pouzity tyto dva dily, obvykle jeko levy a pravy dil., Tykd se to nepfiklad nekldpdci dvou=-
remenné péky 8 a ramen i1, 16, 18, soulésti Splhaci pievodové skirin¥ 14, souddsti stabili-
za¥niho Petdzového prevodu 17, dvoursmenné trojdhelnikové pdky 23 a tdhel 23, 29.

Je rovnd%i z¥ejmé, Ze by pP{ipadn¥ p¥i zachovdni v8ech ostatnich vyznakl vyndlezu mohlo
byt t&leso mikrozdvihu 48 vynechdno a pouZita p¥imo vystupni hlavice 32.

Robot 35 podle vyndlezu je moZné pouZit napPiklad pro sutometizaci vyrobnich procesd
pfi t¥iskovém obrédb&ni u lisd pro plodné tvafeni a kovéni, pFi konzervaci a povrchovych
dpravdch vyrobkd, u tlakovych licich stroji na lehké kovy a umdlé hmoty, pfendeni vyrobkd
ve skldrndch, vyrob® forem pro pifesné 1it{ tek zvanou metodou ztraceného vosku, ndkterych
svéPecich operacfch, manipulsci s materidlem v kalfrndch, v textilnim a papirenském primyslu
a podobn&,

PREDMET VINALEZU

Primyslovy robot se 8esti stupni volnosti s polohovaci{m dstrojim se tfemi stupni
volnosti a orientadnfm vstrojim se t¥emi stupni volnosti, sestdvajici z rota¥nich, posuvnych
a kloubovych jednotek, vyznafeny tim, Ze jeho polohovaci dstrojf (1) sestdvd z na zdkladové
desce (2) upevn¥né rota¥ni jednotky (3) a jejfho pohonného asgregdtu (4), zdvihové jednotky
(5) s linedrnim pohybem, jejiZ linedrn{ motor (54) mé pistnici (55) ukotvenu na zdkladnim
tal{¥i (6) rotadnf{ jednotky (3) a kloubové horizontdlni jednotky (7), jejfZ nakldp&ci dvou-
remennd pdka (8) je svym st¥ednim Sepem (9) uloZena v t&lese (10) zdvihové jednotky (5), pdi-
Zem? k nakldp¥nf vnit¥niho remene (11) neklép&ci dvoursmenné péky (8) slouZf vloZend pédka
{12) spojend epem (13) vloZené pdky (12) se 3plhaci pFevodovou sk¥fnf (14) a druhym Eepem
(15) s koncem vnit¥nfho ramene (11) naklépdci dvouramenné pdky (8) kloubové hérizontdlni
Jednotky (7), prilemZ pastorky (57) Zplhaci p¥evodové sk¥in¥ (14) zabiraji do ozubenych
h¥ebend (58) pevn¥ spojenych se zdvihovou jednotkou (5) a pohon Zplhacf pevodové sk¥ind
(14) Pe odvozen od prab&iné profilové tyZe (59) pohdén¥né motorem (60) a kloubové horizon-
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t4lni jednotka (7) Jje tvofena soustavou dvou remen (16, 18), z nichZ prvé ramenc (16) klou-
bové horizontdlnf jednotky (7) tvor{ vn¥js{ remeno naklépsci dvoursmenné pdky (8), v n¥mi

je umfst¥n stebilizaln{ Fetdzovy plevod (17) pro ovldd4ni polohy druhého ramene (18) kloubo-
vé horizontdlni jednotky (7), pPiZem? prvé Fet¥zové kolo (19) stebilizadniho Fet¥zového pife=-
vodu (17) je pevnd neotodnd spojeno s t&lesem (10) zdvihové jednotky (5) e druhé Fet¥zové
kolo (20) stebilize¥nfho Fet¥zového prevodu (17) je pevnd neotodng spojeno s druhym ramenem
(18) kloubové horizontdlnf Jednotky (7) v mist® jejfho spojeni Zepem (21) kloubu (22) s dru-
hym remenem (18) kloubové horizontdlnf jednotky (7) & na &epu (21) kloubu (22) je uloZene
dvouremennd trojdhelnfkovd pdke (23), opst¥end prvnim Zepem (24) tdhle (25) tvo¥fciho s
prvym ramenem (16) kloubové horizontdlni jednotky (7) paralelogrem (26), jehoZ druhy Eep
(27) je ptipevn¥n k t¥lesu (10) zdvihové jednotky (5) & na druhém remeni (18) kloubové hori-
zontdlni ‘jednotky (7) v avoureamenné trojihelnikové pdce (23) uloZeny prvy &ep (28) tdhle (29)
druhého remene (18) spolu s téhlem (29) druhého remene (18) & jeho dolnim &epem (30) spolu

s pékou (31) tdhle (29) & na konci druhého remene (18) uloZenym Zepem (32) tvoFi druhy pera-
lelogram (33), pPiem# oriente¥nf dstrojf (53) pro t&leso zép¥stf (34) robotu (35) vykyvng
uloZené na Sepu (32) druhého remene (18) sestdvé z ne prvém depu (28) umf{st&ného védlce (36)
neklépéni zép¥sti (34), jehoZ pistnice (37) je %epem (38) a vloZenou pékou (39), otodn& spo-
.jenou s t&lesem (40) zép&sti (34) e dolnim Eepem (56) vloZené pdky (39), spojena s t¥lesem
(40) zép¥sti (34), pridem? kolmo k nosnému Zepu (45) je v otvoru (41) t&lesa (40) zdp¥sti
(34) ulofen plunir (42), ktery svym ozubenym h¥ebenem (43) zebird do pastorku (44) nosného
Zepu (45) jednotky rotace (46) zdp¥sti (34), k jeho¥ p¥irub¥ (47) je pfipevn¥no t¥leso mikro=-
zdvihu (48) s dvojdinnym vélcem (49), k jeho# pistnici (50) je p¥ipojens upinaci pfiruba
(51) pro montdZ vystupni hlavice (52).

3 vykresy
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