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VynAlez sa t¥ka rotadnej jednotky priemyselnych robotov a manipuldtorov s narédZkovim

systémom odmeriavania uhlu pooto¥enia nosného taniera a Jeho presnym uhlovym polohovanim,

Doteraz znéme rotadné jednotky robotov s viacpolbhov#m nar&ﬁkof&m odmeriavacim sys-
témom uhlu.pootoéenia, majd rotadnt jednotku moptovanﬁ okolo pevnej trubky a pohoh nosného,
otodného taniera, pozoétévadﬁci z reverzadného pneumatickéhoﬂmotoéa a prefodového zariade~
nia majh cez retazovy prevod. PlA5Y’ oto¥ného taniera je opatreny prestavitelnymi naréd¥kami
pri¥om ka¥dd z nich je opatrenid jazydkovym relé.'Pnaumatiokf motor pohéida otodny tanier
v pofadovanom smere dovtedy, k&m'sa rothola mechanicky nezastavi. Pre tento ¥i¥el je rotad~
né jednotka opatrenéd profilovou koliskou, s pevnou plestnicou a v§suvnfm pneumatiockfm
falcom, ktory vo vysunutej polohe zadrZuje rotédolu oto¥ného taniera pomoccu nariZok. Pevné
dorazy.umoiﬁudﬁ iba ursdité, 6boj$tranné pootgaenie profilove j k&lisky. Na obidvoch stra-
ndch valca nard¥ky sﬁ umiéstnené permanentné magnety, spolupdsobiace s Ja7vékov§m reld,
Vietky reld, ako aj ovlédanie pohonu sﬁ napojené na elektronioky riadiaci systém a jeho
naprogramovanim je urdené, ¥i a na ktorej nard¥ke sa valeo narééky wéd vysundt’, aby zastas
vil rotédciu otoﬁného taniera rotadnej jednotky.

U tychto rotadnych jednotkéoh, ktoré majﬁ vyhodu Jjednoduchého pwogramovania, je mald
presnost’ uhlového zapolohovanlia z obidvoch strén tej iste] nard3ky, t.j. pri predchédua-
Jtcom réznom zmysle otAdania. oto¥ného taniera, Nakolko st naré#ky od motora tladens
do pevindho dorazu prostrednictvom valeca po celd dobu trvania uklovej polohy, tento sysitéw
umo¥tinje iba men¥iu poh#tovosv.pre nésledné pooto&enié. Paliou nevihodou ;e aj moZnoat’
Saste jSieho v¥skytu poxtiich, ;pésoben&eh na elektrickfch privodnfch vedeniach k jazydkovywm
relé, ako aj oelkové'hysterézia, od impulzu =z Jazy&kového relé; cez apraeovanie informicid
o polohe otoéného taniera riadiacim systémom a reagovanie elektromagnatick&ch rozvidzadov,
a% po realizdciu vysunutia valoa narééky pri zastavovani na te] istej naridfke, od kitorej
sa impulz do riadiaceho systému dostal., Thto hysterézia mbZe zapridinit' vynechanie nariZky
na ktore) malo prebehnit’ polohovanie a spdsobit’ havériu‘priémyselného rdbota,‘alebo ad

robotom_obsluhujﬁooho zariadenia.

Vys¥ie uvedené nedostatky odstraiiuje rota¥néd jednotka priemyselnyoh robotov a manipu.
l4torov podla vyndlezu, ktorého podstata'spoéiva v tom, #%e teleso rotadnej jednotky Je
é hornej strany opatrené polohovacim valoom a najmenej dvomi hydraulickjmi tlmiﬁmi a vede-
niaml, v ktorfch sd kizne»uloiené posﬁvadlﬁvpiestniobhyd;aulickﬁch tlmidov, prifom centric
ky s pozdi¥nou osou rotadnej jednotky je na nosnom teleaé kjvne uloZend koliskg s undfacin
valcom & na obvode nosného telesa aretadny valec s palcom a prvy snimad s pruZne uloZenow
clonkou, prisom zo spodnej strany je telesc rota¥nej jednotky opatféné pneumatiockou roz.
vodnou doskou a rotadnjm pohonom, zaberajicim s kolesom, rozoberatelne spojenym s hriade-
T'om nosného taniera, opatreného na svojom obvode presuvnjﬁi nard¥kami, Palec aretaliného
valea je privrAteny ku spodne] strané nosndho taniera proti trapédzovim dréikam naré%ok,
prisom na vndtornych strandoch sd ndbehové plochy pre clonku, Polohovaoci valec Ja opatreny
snimadom polohy kolisky, pridom piestnioca polohovacieho valca Jje spoJené s olonkou druhdéh¢

snimada, Koliska mé na prdtirahlej strane uné¥acieho valca srdeovité vybranie a na svojom
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obvode vnajménej. dve'.vidltice, ktoré sd v styku s postvadlami piestnic hydraulick$ch tlmidov,
V¥hody rieSenia podl’a v}nél‘ezu spodivajd jednak v ‘prqsnosti otodného, nosného'taniera
na tej istej nard¥ke, bez ohPadu na jeho predchAdza jlci smexr pohybu, ako aj vo vypinani
motora pri zapolohoveni{ a stfm Aspo.jenej okamﬁited pohotovosti celého tlmia.;:eho a nardZko-
véh;’ Systému pre nésledné pootolenie. Pre Simmost’ rotafnej Jednetky Jje vyhodne pouZité
podstatne men¥ieho mmo¥stve snimadov, pritom s pevnfmi eloktrickymi privodnﬁi vedeniami,
Daldia viheda je aJ v tom, Fe vplyv hysterézie celého poufitého nari¥fkového systédmu- vilu-

guje vynechanie naprogramovanej uhlove] polohy nosného taniera.

Na bripbgenom vikrese jo znhzornmeny priklad prevedenia rota¥nej jednotky podla vyné-
lezu, kde na obr. 1 je zné.zomenfv reze narys rotadnej jednotky a na obr, 2 rez rovinou

A.A = obr, 1,

Teleso 1 rotadnej jednotky s otoéne' ulofenym a axidlne zachytenym nosnfrm tanierom 2
prostrednictvom 1o§isk .li a maticou 6 Je =z h?'rnej strany ceniricky s osou 28 opatrené todne
uloéenou koliskeu 17, po obvode ktorej Jje umiestnenf unidSacf valec _1&, na néprotivnej
strane unéSacieho va1§a 14 srdcovité vybranie 32 a po strandch je opatrend dvoma vidlicami
20, 7 hornej strany telesa 1 je dalej upevneny polohovaci valec 11, s prvim snimadom 13,
pridom plestnica 12 polohovacieho valoa 11, opatreni olonkou. 29 je v kiznéxﬁ styku so srd-
covim vybranim 32 kolisky 17. Hornd strana telesa 1 je opatreni dalej vedeniami 7 s kizme
uloZenymi po'sﬁvad}am:l 8 pre translalné postvenie piestn}.c 2‘hydraulick'§'ch timidov 10, pri-
Som hydraulické flmiée 10 st upevnené na telese 1 rotadne] Jednotky. Postivadlé _8_ sd jed
nogtranne v kiznom styku s vidlicami 20 kolisky ‘17. Na boku telesa 1 rotadnej jednotky Je
upevneny aretadnfy valec. 18 s palcom 19, prifom aretadny vaieo 18 Je priv’réfenf k spodnej
strar‘ze ﬁosného taniera 2, prdfi trapézovim dréZkam 24 nardok 3 , upevnenych po obvode nos-
néhe taniera Z. Na vntGtornfch stranich nardZok 3 sd ﬁmiestnené nébehové plochy 31 pre prui-
- ne ulo¥end clonku g_?_ druhého snimafa 16, upevneného na telese a1 rota&nej Jednotky, Spodné
dast’ telesa 1 rotadne j ,jédno,tky Je upevneny rotadny pohon 3_3_, zaberajicl s icolesom 2, 0~
zoberatelne spojenym s hriadeXom 21 nosného taniera 2, dalej je upevnena ﬁneumatické. TOZm
vodn& doska 22 a svorkovnica 25. Ako hriadel 21 nosného taniera 2, tek aj teles.o 1 rotad-
nej jedmnotky majl vybrania 27 pre tlakovy rozvod vzduchu a Vv ose 28 hriadela 21 nosného
tanlera 2 vlcZend prufni zvernd vloZku 3__6_ pre upevnenie ovlddacich vedeni nédslednfch uzlov

priemyselného robota,

V pohotovostnom stave rctadnej jednotky je palec 19 aretasného valca _1_8_ zasﬁnuffr Vprost-

rsdnictvom stladenédho vzduchu do trapézovej dréiky 24 nardixy 3, &im Je nosr& tanier 2

a tym aJ jeho uhlovA poloha vodi telesu 1 rotadnej Jednotky fixovand, Pootoenie nosného
taniera 2 je dané impulzom =z riadiacel;.o systému aretadnému valou 18 cexz pneuniat;l;ck\i roZ-
vodn4 dosku 22, u ktorého aretadného valca 18 sa paiec 19 zasunie a zArovei riadiaci sys-
tém uvedie do 6innosti v poZadovanom zmysle oté3ania rotadny pohon 23 so aﬁ&aﬁm}m uvolne-
ni{m pilestnice 12 polohovacieho ,valc'a 11, &im sa nosr_nj tanier 2 dostédva do rota¥mého pohybu
okolo osi 28, uni$ajlo so sebou nardZky 3.  Pri potrebe polohovania mna n-te,j‘ naré ke 3

vzhPadom k paleu 19 stojacého aretainého valca 18, uZ pri n-1 nardke 3 'rialﬁita.ne;] proste
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rednictvom olonky 29 a snimaSom 16 riadiacim systémom, sa v predstihu, pred uhiov&m‘éapoa
lohovanim vysunie piestnica 15 uné§aciehé valca 1& impulzﬁm z riadiaceho systému a vysﬁnﬁ»
t4 piestnica 15 uné§aqieho valca 1& narazi pri\ﬁotéoii nosného taniera 2 na n-ti narédfku
3, ktoréd unida pritom prostrednictvom plestnice 15 unééaciehq valea 14 koliskuAlz,_ktoreJ
Jedna =z vidiic 20 prostrednictvom postvadla 8 zasdva transladne piesthicu 8 hydraulického
tlmida 10 doihydrauliokého timida 10, kde sa energia.pohybujﬁ¢ich sa hmét spotrabuje.

Pri pootéSanf kolisky 17 zastva sa plestnioca 12 polohovacieho valce 11 do polohévanieho
valca 11 a tym aj clona 30 do prvého snimada 13, ktory po zasunuti clony 30 44 informiciu
riadiacemu systému o skon&enom pohybe kolisky A7 a tym aj rotdcie nosndho taniera 2. Po teoj-
" to informbeii riadiaci systém v&pne rota¥ny pchon 23 a sﬁéasne prevedie zasqnutia palea 19
aretadného valca 18 do trapézévaj dré¥ky g& n.tej naréfky 3. Plestnioa 12 polohusaucieho
valoa 11 sa silovim stykom so srdoovitym vybranim 32 kolisky 17 uné¥a so sebou kolisku 17

do vfchodzej, pohotovostne] polohy.

VynAlez Jé mo¥no aplikovat’ ako pre elektrické, tak aj pre pnoumatické riadenie a
ovlddanie rotadnej jednotky, priSom pri v§ludne pneumaticke] modifikéoil rotadnej Jjednot-
ky.sa pouzivajt ako snimale, tak a] rozvAdzade stladendho vzduchu za pneumaticky oviddand

a‘pre riadenie rotaSnej jednotky sa pou¥ije pneumaticky riadiaci systém,”

PREDMET VYNLLEZU

1. Rota¥&n4 Jednotka priemyselnych robotov a manipﬁlétorov ] naréikov&ﬁ systémom oduarias
vania uhlu pootodenia nosného taﬁiera a jeho.presnym uhlovim polohovanim vodi telesu
fotaEneJ jednotky vyznadend tym, %e teleso (1) rotadnej Jjednotky Je z hormej strany
opatrené polohovacim valcom (11) a najmenej dvomi hydraulick#&i tlmidmi (10) a vedé-
niami (7), v ktorfch st kizne ulo¥ené postvadld (8) plestnic (9) hydraulickjych tlmi.
sov (10), priSom centricky s pozdi¥nou osou (28) rovacnej jednotky je ma nosnom teleéé
(i) kjvne ulo¥ené koliska (17) s unéSacim valcom (14) a na obvode nosného telesa (1)
aretadny valec (18) s palcomA(19) a prvy snima6'(16),'s pruZne dloéenog clonkou (29),
priépm zo spodne] étrahy‘je teleso (1) rotadnej jednotky opatrené pneumatickou fozvod_
nou doskou (22) a rotednym pohonom (23) zaberajtioim s kolesom (%), rozoberatelne spo=~
Jenym s hriadelom (21) nosného taniera (2), opatrenédho na svojom obvode presuvnymi

nard¥kami (3).

2, Rotgéné jednotka podl'a bodu 1, vyznafend tym, %e palec (19) aretainého valca (18) Je
privréteny ku spodnej strane nosného taniera (2) proti trapézovym dréskem (24) narb-
%ok (3), ktoréd z vntitornyoh strén s obojstranne upravené na ndbehové plochy (31}

pre clonku (29).

3. Rota¥né jednotka podla bodu 1, vyznadend tjym, %e polohovaci valec {(11) je opatwreny
snimafom (13) polohy kolisky (17), priSom plestnica (12) polohovacieho valoa (11)
je spojené clonkou (30) druhého snimada (13).
. /



', Rotadné Jednétka podYa bodu 1, vyznadend tym, %e koliska (17) md na protilahlej
strane undSacieho valca (14) upravené srdcovitéd vybranie (32) a na.svojom obvode naj~

menej dve vidlice (20), ktoré sd v styku s postivadlami (8) piestnic (9) hydraulickych
timidev (10).
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