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Manipulator elektromechaniczny

Przedmiotem wynalazku jest manipulator elektro-
mechaniczny, w ktérym rami¢ chwytaka unoszone jest
elektromechanicznym zespolem napedowym do podno-
szenia i przechylnie, przy czym kolumna zespotu do pod-
noszenia jest nap¢dzana poprzez ghdwny naped wrzecio-
na.

Manipulator tego rodzaju znany jest z opisu wyloze-
niowego RFN nr 2341136.

W postepie wzrastajgcej automatyzacji zwlaszcza przy
obsludze narzedzi, maszyn iVlub do montazu prostych
cze¢éci stosuje si¢ manipulatory, to znaczy roboty prze-
mystowe. Problem dla tych konstrukcji stanowi stosun-
kowo mala nonoé¢ ramienia i rozbudowa zakresu
roboczego manipulatora, zwlaszcza z uwagi na stoso-

wane stosunkowo ci¢Zkie clektryczne silniki napedowe. -

W stojacej obudowie tego znanego manipulatora zam-
ocowany jest na stale silnik elektryczny z pionowym
wydrazonym watkicm napadowym osadzonym na wrze-
cionie i zabezpieczonym nakretka wrzeciona osadzong
na stale na wydrgZzonym walku, a ponadto manipulator
ten posiada plyt¢ z automatyczng jednostky, ktbra jest
zaopatrzona w trzpicnic prowadzace, osadzone w pro-
wadnicach. Dia uzyskania ruchu przechylnego trzpienic
prowadzace usytuowane s3 w obrotowym gnicZdzie,
ktére jest osadzone obrotowo w obudowic podnoénika
otaczajac j3 na zmiang jest 1aczone ustalajaco z obudowy
albo z-nakretks wrzeciona. )

Konstrukja ta zapewnia nastgpujace po sobie ruchy
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podnoszenia i obrotu oraz posiada stosunkowo duzy
moment nosny, przy czym ruchy te zostaja jeszcze rozsze-
rzone ruchami przechylnymi przez wprowadzenic dodat-
kowego napedu.

Zadaniem niniejszego. wynalazku jest opracowanie
konstrukcji manipulatora z ograniczonym momentem
no$nym, przy ktérym mozliwy jest rbwnoczesny ruch
obrotowy i ruch podnoszenia.

W rozwigzaniu zadania wedlug wynalazku nakregtka
wrzeciona jest sprz¢zona z ukiadem elektro-napgdem
usytuowanym poza podnoszaca kolumny osadzong
przechylnie i przesuwnie w kierunku pionowym wzgig-
dem wieiica z¢batego poprzez ktdry przenoszony jest
ruch obrotowy poprzez przekiadmic z innego ukiadu
elektro-napedowego. '

Ruch podnoszenia dostosowancgo ukiadu clektro-
napedowego jest sprz¢Zzomy z nakretka za pomocg uzg-
bionego pasa skorzanego albo poprzez przekladnig
z¢cbata z wrzecionem w czgici usytuowanej na dolnym
koiicu podnoszycej kolumny, przy czym nakretka wrze-
ciona podtrzymmuje podnoszica kolumng prowadzona w
wiciicu z¢batym korpusu przechyinego, ktbry oparty jest
na obudowic manipulatora poprzez lczmnik lozyska
kulkowego.

Cicikie silniki elektryczne, w manipulatorze nic s3
Pprzemicszczane, a przez to dajg si¢ uzyskaé bardzo duze
przyspicszenia i opdimienia w obydwu osiach.

Na ramieniu chwytaka s3 usytuowane obok siebie pra-
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wie réwnolegle do podnoszacej kolumny elektromecha-
niczne zespoly napgdowe do uruchamiania chwytaka.

Kazdy ukiad elektro-napgdowy korzystnie ma dosto-
sowany sprezysty docisk’ hamulca. Ramig¢ chwytaka
posiada usytuowane na przeciwnym koficu zwréconym
do chwytaka elektromechaniczne zespoly napedowe dla
wprowadzenia chwytaka w ruch obrotowy i przesuwny.
Ramig jest przesuwane w kierunku wzdluznym poprzez
kolo zgbate zaz¢bione z listwg zgbata osadzone w pro-
wadnicy usytuowanej na podnoszgcej kolumnie.

Korzystnie w ukiadzie dynamiczno elektro-napedo-

“wym zastosowane sg silniki z wirnikiem tarczowym o
malym cigzarze. Dzigki temu wprowadzony z duzg
predkkoscig w ruch wirnik nie reaguje na spadki napigcia
przy czym korzystnie kazdy ukiad elektro-napedowy
posiada hamulec spre¢zynowy.

Stabilno$é powy2szej konstrukcji, przy jednoczesnej
rozbudowie no$nosci ramienia moze by¢ wzmocniona
zostanie, jezeli rami¢ no$ne jest przed zespolem do pod-
noszenia i przechylania, zaopatrzone na koficu zwréco-
nym do chwytaka w zespoly napedowe wprowadzajace
chwytak w ruch obrotowy i przesuwny.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przykta-
dzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia
schematycznie manipulator, fig. 2 —zesp6tdo podnosze-
nia manipulatora z fig. 1, fig. 3 — zesp6t do podnoszenia
manipulatora z fig. 1 w innej postaci wykonania, fig.
4 —prowadnicg ramienia przesuwnego w przekroju
poprzecznym, a fig. 5—zesp6t napedu prowadnicy
ramienia przesuwnego.

Manipulator fig. 1 stanowi zestaw w ksztalcie skrzynek
z ukladami ré6nych zespotéw. :

Zesp6l do podnoszenia manipulatora w. kierunku
ruchu Z sklada si¢ w zasadzie z usytuowanego pionowo
ukiadu elektronapedowego 11 z elementami przynale-
znymi z ktérego naped poprzez przekiadnie z uz¢bionym
pasem 12 jest przenoszony na nakre¢tk¢ 13 wrzeciona
usytuowana w pionowej podnoszacej kolumnie 14. -

Zespdt do przechylania obraca manipulatorem wokét
osi C i sktada si¢ w zasadzie z Wmieszczonego pionowo
ukiadu elektronapedowego 21, 24, z kt6rego ruch obro-
towy jest przenoszony poprzez przekltadni¢ z¢batg i wie-
niec zgbaty 22 na przechylny korpus 23, w ktérym
podnoszaca kolumna 14 jest przesuwana wzdtuznie. -

Zespoty do podnoszenia i do przechylania sa przy tym
ostonigte obudowg §. Na gérnym koficu podnoszacej
kolumny 14 osadzone jest przesuwnie w prowadnicy 32
rami¢ 3 wysiggnika, ktdre jest przemieszczane przez koto
z¢bate 31 do przesuwania w kierunku X. Ramig 3 posiada
na jednym konicu chwytak 4, ktéry wprowadzany jest w
ruch obrotowy w kierunku A przez zesp6t napgdowy 41,
natomiast w ruch zamykajacy przez zespét napedowy 42
chwytaka. )

Powy#szy uklad umozliwia zwartg budow¢ manipula-
tora przy zachowaniu ramion o duzej no$nosci. )

Zesp6t do podnoszenia kolumny 14 w kierunku Z (fig.
1). Naped zespolu przenoszomy jest za posrednictwem
tarczy silnika 111, ktéry w przedstawionym przykladzie
wykonania posiada dwa wystajace korice watkow. Jeden
koniec walka jest sprz¢zony z obrotomierzem 112, ktéry
polaczony jest z impulsatorem 113 . Obrotomierz 112
posiada wydrazony walek i jest na sztywno poigczony
zaciskowo z watkiem silnika. Impulsator 113 jest zam-
ocowany na kotnierzu i sprz¢zony jest z obrotomierzem

112113
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112, ktéry potaczony jest i sprz¢zony z watkiem silnika
poprzez sprzeglo. Uklad ten stanowi korzystne polacze-
nie trzech réznych zespoléw oraz zapewnia regulacje
obrotéw i sterowanie napedu.

Tarcza silnika 111 jest przykrecona do obudowy 115
zespotu napgdowego poprzez posredni koinierz 114. Po
usunigciu posredniego kolnierza 114 istnieje mozliwos¢
bez wigkszych nakladéw przenosié przecigzenia napgdu.
Drugi koniec wailka silnika 111 stanowi strong robocz3 i
jest potaczony z watkiem 117 napgdowym za pomoca
sprzegla 116 kiowego. Obie poléwki sprzegla 116 kio-
wego s3 dociskane do siebie przez tuleje umieszczone na
walku, przy czym przenoszenie ruchu obrotowego bez
luzu i pod tym samym katem jest mozliwe w obu kierun-
kach obrotu. Walek 117 napedowy jest ulozyskowany na
dwoch lozyskach 118 kulkowych i posiada wyelimino-
wany luz osiowy za pomocg nakretki nastawnej. Tego
rodzaju uloZyskowanie stanowi korzystne rozwigzanie
poniewaz w przeciwiefistwie do przekladni z uz¢bionym
pasem 12 mozna réwniez zastosowa< przekladnie z¢batg
ze sko$nie nacigtymi kolami z¢batymi.

Watek 117 napedowy przeprowadzony jest poprzez
hamulec 119 z dociskiem spreZystym przy czym sprezyna
jest zamocowana do podstawy obudowy 118. Dzicki
polozeniu klinowemu tarcza hamulcowa potaczona jest z
walkiem 117 napedu. Hamulec 119 stanowi zabezpiecze-
nie ukladu. W czasie doprowadzanego napigcia jest
hamulec chiodzony i przy wigczaniu przelgcznika bezpie-
czenstya albo w przypadku awarii napigcia na ktérejkol-
wiek z czterech osi, nast¢puje szybkie zahamowanie
napedu. Przekladnia z uz¢bionym pasem 12 z ktore)
poprzez <~'a [ 20pasowe jest przenoszony napgd z tulei
na walek ii7 napedowy wzglednie na wrzeciono 131.
Wrzeciono 131 jest utozyskowane w lozyskach kulko-
wych 13 i za pomocg nakr¢tki nastawne;j jest wyelimino-
wany luz osiowy. Lo?yska kulkowe 133 s3 wprowadzone
do swych gniazd obejmy 134, ktdra jest przymocowana
do obudowy § manipulatora.

Z wrzeciona 131 ruch obrotowy jest przenoszony na
nakretke 132 wrzeciona oraz przeksztalcony w ruch
posuwisty podnoszenia. Nakretka 132 wrzeciona 131 jest
potaczona z podnoszacg kolumng 14 ztaczem klinowymi
otoczong wok6l dwoma rozmieszczonymi co 180°
listwami 141 pryzmowymi, po ktérych si¢ przesuwa. Na
kazdej powierzchni listwa 141 pryzmowo obejmuje dwie
pary obejm (fig. 3), kt6re wraz z obudowg 23 sq zamoco-
wane do zespolu odchylnego. Pokrywajaca plyta 142
przenosi zesp6l przesuwny polaczony przez dwa kotki
ustalajace i cztery Sruby, rdwnoczesnie tworzgc zakon-
czenie kolumny 14.

Zespdt przechylny (fig. 3) sluzy do nadawania ruchu w
osi C, zawierajacy silnik 211 z obrotowymi tarczami i z
dwiema koAcé4wkami waltka. Z jednym koficem walka
jest sprzgzony obrotomierz 212, z ktérym polgczony jest
impulsator 213. Silnik 211 jest polaczony z obudows 219
28 pomocy pofredniego kolnierza 214. Obudowa 219 jest
przymocowana do cbudowy S manipulatora poprzez pie-
riciefi 218 utrzymujgcy.
impulsor 213. Silnik 211 jest potaczony z obudowq 219 za
pomoca pafredniego kotnierza 214. Obudowa 219 jest
przymocowana do obudowy § manipulatora poprzez
pierScien 218 utrzymujgcy.

Drugi komniec watka silnika 211 z tarczami stanowi
roboczg strong i jest polaczony z zamkni¢tym sprzegiem
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216 kiowym i watkiem 217 napedowym. Obie. potowy.
sprz¢gia 216 klowego s3 utrzymywane dociskowo na
walku za pomocg tulejek dociskowych. Walek 217 nap¢-
dowy jest ulozyskowany na dwéch wpustach i jednym
lozysku igietkowym i jest przeprowadzony przez hamulec
218 z dociskiem spr¢zystym. Hamulec stanowi réwniez
zabezpieczenie.

Watek 217 napgdowy z wyeliminowanym luzem napg¢-
dza ukiad elektronapedowy 21, 24 poprzez potaczenie kli-
nowe 243 z ktérego .naped przenoszony jest za
posrednictwem watka 241 na szlifowane kolo z¢bate 242
o z¢bach sko$nych. Dobrze spasowane lozyska sg tu
zabezpieczone przez dwie obudowy lotyska. Koilem
z¢batym 242 jest nap¢dzany wieniec z¢gbaty 22 korpusu 23
przéchylnego.

Ruch zmienny korpusu 23 przechylnego jest umozli-
wiony przez lozysko kulkowe 232. Lozysko kulkowe 232
jest réwniez zamocowane na stale do obudowy manipu-
latora. Korpus 23 przechylny posiada osiem gniazd 231
fozysk kulkowych w celu obsadzenia i obrotu kolumny
14 do podnoszenia zespohu.

Na fig. 4 przedstawione jest prowadzenic ramienia
stuzace do ruchu przesuwnego w kierunku X ramicnia 3
wysiggnika. Rami¢ 3 skiada si¢ z ksztattownika 33 o
wydragzonym czworokatnym przekroju poprzecznym,
ktory jest za pomocg klejenia polaczony z aluminiowg
srodkowa listwa 34. Ona stuzy 7 jedne) strony jako rami¢
noséne listwy 38 prowadzacej wykonane) z prowadzeniem
w postaci jask6tczego ogonai listwy z¢batej 36 do podno-
szenia ruchu z napgdu przesuwania na ramig wysi¢gnika.
Prowadnica 32 posiada dwa razy po cztery rolkowe ele-
menty prowadzgce z obtaczajacymi si¢ rolkami igietko-
wymi, ktore s3 dostosowane do prowadzenia listwy 35
prowadzacej ramienia wysiggnika.

Na fig. 5 przedstawiony jest napgd wysiggnika. Koto
zebate 31 wysiggnika sklada si¢ z silnika 315 z obracajy-
cymi si¢ tarczami, ktéry na jednym koncu jest zaopa-
trzony w obrotomierz 116 z impulsatorem 117. Silnik jest
usytuowany z jednej strony ramienia 3 wysiggnika i jest
zesprzgglony z dochodzacymi do ramienia. watkiem 114
wyrownujacym. Po drugiej stronie walek wyrownujacy
Jest zaopatrzony w hamulec 314 £ dociskiem spre¢zystym.
Kola z¢bate 312 majg wyeliminowany dzieki mimosrodo-
wej tulejce ‘lozyskowej 313 luzem migdzyzgbnym.
poprzez kota te napgd przenoszony jest na walek z nacig-
tym kofem zg¢batym 311 posrednim, nastgpnie zaz¢bio-
nym z listwa zgbatg 36.
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Zastrzezenia patentowe

1. Manipulator elektromechaniczny. w ktorym ramig
chwytaka unoszone jest elektromechanicznym zespolem
napgdowym do podnoszenia i przechylania, przy czym
kolumna zespotu do podnoszenia jest napgdzana poprezes
gtowny naped wrzeciona. znamienny tym. ze nakrgthil
(13) nap¢du wrzeciona jest sprzgzona z-uklaem elektro-
napedowvm (11) usytuowanym poza podnoszacg kolu-
mng (14) osadzony przechylnie i przesuwnic w kierunku
pionowym wzgledem wienca zgbatego (22). poprzez
ktéry przenoszony jest ruch obrotowy za posredniciwem
ukiadu elek tronapgdowego (21, 24) przy czym na gdrnym
koncu podnoszgeej kolumny (14) jest usvtuowane prze-
suwnic w prowadnicy (32) ramig (3).

2. Manipulator wedtug zastrz. |. znamienny tym. Zc
uklad elektronapgdowy (11) podnoszenia sprzgzony jest
z nakretky (13) za posrednictwemn przekladhi z uz¢bio-
nym pasem skoérzanym (12) albo poprzez przektadnig
z¢batg z wrzecionem (131) w czgsei usytuowanej na dol-
nym koncu podnoszacej kolumny (14). przy czym
nakretka (132) podtrzymuje podnoszigca kolumng (14).

3. Manipulator wedlug zastrz. |. znamienny tym. ze
podnoszica kolumna (14) jest umieszczona przesuwnie w
wiencu zebatym (22) korpusu (23) przechvinego. ktor
oparty jest na obudowie (§) manipulatora poprzez
facznik tozyska kulkowego.

4. Manipulator wedlug zastrz. |, znamienny tym. ze
kazdy uklad elektronapgdowy (11) i (21, 24) korzystnie
posiada silnik z wirnikiem tarczowym.

5. Manipulator wedlug zastrz. |. znamieany tym. Ze na
ramicniu (3) chwytaka (4) s3 usytuowane obok siebie
prawie rownolegle do podnoszacej kolumny (14) elektro-
mechaniczne zespoh napgdowc (41, 42) do nruchamiania
chwytaka (4).

6. Manipulator wedlug zastrz. 4. znamienny tym. 7¢
kazdy uklad elektronapgdowy (11) i (21, 24) korzastnie
ma dostosowany sprezysty docisk hamulca.

7. Manipulator wedtug zastrz. 5. znamienny tym. Ze
rami¢ (3) chwytaka (4) posiada na przeciwnym koncu
zwroconym do chwy taka (4) usvtuowane clektromecha-
niczne zespoly napgdowe (41, 42) dla wprowadzenia
chwytaka (4) w ruch obrotowy i przesuwny.

8. Manipulator wedlug zastrz. 7. znamienny tym. ze
ramig (3) jest usytuowane przesuwnie w kicrunku wzdtu-
znym poprzez koto zgbate (31) zazgbione z listwg zgbata
osadzonyg w prowadnicy (32) usytuowanei na podnosza-
cej kolumnie (14).
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