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Rota¢ni manipulator obsahuje oto¢né ulozenou
zéakladovou desku (2), na které jsou ulozena alespon dvé
manipula¢ni ramena (3) pro pfemist'ovani pracovnich
dilii (4) mezi pracovnimi pozicemi. Ramena (3) jsou
demontovatelné uloZena na vnéj$im okraji horni strany
zakladové desky (2), ktera vykonava kyvny vratny
pohyb, pii¢emz velikost pootoceni zakladové desky je
vymezena Uthlovou vzdalenosti mezi dvéma pracovnimi
pozicemi.
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Rotaéni manipulitor

Oblast techniky

Vynalez se tyka rotatniho manipulatoru obsahujiciho oto¢né ulozenou zakladovou desku, na
které je ulozeno alespon jedno manipulaéni rameno pro pfemisténi pracovniho dilu mezi
pracovnimi pozicemi, pfi¢emz uhlova vzdalenost mezi jednotlivymi pracovnimi pozicemi je
stejna.

Dosavadni stav techniky

V soucasné dobé jsou znamy rota¢ni manipulatory obsahujici zakladovou desku opatfenou
jednim nebo vice manipula¢nimi rameny pro pfemisténi pracovniho dilu do pracovni jednotky.
Pii sestavovani a testovani pracovniho dilu v rotaénim manipulatoru rotuje zakladova deska
s pevné uloZenym manipulacnim ramenem okolo své rotacni osy, pfi€emz toto manipulacni
rameno rotuje souhlasné s touto zakladovou deskou. Manipula¢ni rameno presouva pracovni dil
postupné do nasledujicich pracovnich pozic, pfi¢emz oto¢enim zékladové desky o 360 stupil se
manipulacni rameno presune zpét do své vychozi polohy. Nevyhodné je zejména uspotradani a
pfipojeni kabelaZe nebo vzduchové hadice k jednotlivym manipulacnim rameniim, kdy z diivodu
rotace zakladové desky dochazi ke krouceni kabeli a jejich naslednému poskozeni.

Dokument DE 3802166 popisuje manipulacni zatizeni obsahujici otocny sloupek majici alespon
jedno prodluzitelné rameno, které je na plasti sloupku pifipevnéno prostrednictvim posuvného
¢epu a zahaknuto na prodluZitelné rozpéte, ktera je svym druhym koncem pfipevnéna na sloupku
prostiednictvim posuvného zavésu. Cep a zavés jsou uloZeny posuvné ve vertikalnim sméru,
¢imZ se méni vySka ramene s uloZenym pracovnim dilem. Jakékoliv pozice v horizontalni roviné
se pak dosahne oto¢enim sloupku a vysunutim prodluzitelného ramene. Nevyhodou zafizeni je
krouceni kabelaZe, resp. gumové hadice, pfi otaceni sloupku, kterou jsou pohybové jednotky
sprazeny s prodluzitelnym ramenem a rozepii manipula¢niho ramene, s ¢epy a zavésy sloupku a
s pohybovou jednotkou pro rota¢ni pohyb sloupku.

Dokument CN 202292769 U popisuje manipulacni zafizeni majici oto¢ny sloupek, na jehoz
plasti je v radialnim sméru uloZeno alespon jedno dvojramenné manipula¢ni rameno umoziujici
pohyb ramene v horizontalnim i vertikalnim sméru. Nevyhodou zafizeni je krouceni kabelaze,
resp. gumové hadice, pii otaCeni sloupku, kterou jsou pohybové jednotky sprazeny
s dvouramennymi manipula¢nimi rameny.

Dalsi nevyhoda popsanych zafizeni je, Ze pro piesunuti pracovniho dilu pomoci manipula¢niho
ramene mezi pracovnimi jednotkami je nutné nastavit pohyb manipulacniho ramene mezi
kazdymi dvéma pracovnimi pozicemi. Nevyhoda takového zafizeni je, Ze pii sefizeni pohybu
manipulaéniho ramene mezi dvéma pracovnimi pozicemi je nasledné nutné sefidit pohyby
manipula¢niho ramene mezi v§emi nasledujicimi pracovnimi pozicemi.

Cilem vynalezu je rota¢ni manipulator, ktery odstranuje nebo alespon vyrazné zmensuje vyse
popsané nevyhody.

Podstata vynalezu

Cile vynalezu je dosaZeno rotanim manipulatorem podle predkladaného vynalezu, jehoz
podstata spociva v tom, Ze obsahuje alespon dvé manipula¢ni ramena demontovateln¢ uloZena na
horni strané zakladové desky (2), ktera vykonava kyvny vratny pohyb, pficemz velikost
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pootoCeni zakladové desky je vymezena uhlovou vzdalenosti mezi dvéma sousedicimi
pracovnimi pozicemi.

V jednom z moznych provedeni je alespon jedna pracovni pozice neobsazena, piipadné je
alesponn na jedné pracovni pozici uloZena rezervni jednotka pro odloZeni pracovniho dilu,
pfi¢emz prazdna pracovni pozice nebo rezervni jednotka slouzi pro uloZeni pracovni jednotky
potiebné napt. k dal§imu zpracovani nebo kontrole pracovniho dilu.

Konec manipula¢niho ramene je pak s vyhodou opatien uchopovacim zatizenim, napf. upinacimi
klestinami, uzplsobenym pro uchyceni pracovniho dilu pfi jeho pfesunuti mezi pracovnimi
jednotkami.

Manipula¢ni rameno rota¢niho manipulatoru je s vyhodou opatfeno linearnimi jednotkami, napf.
pneumatickymi valci, které umoziuji pohyb manipulacniho ramene v horizontalnim a
vertikalnim sméru, a dale linearni jednotkou, ktera ovlada sevieni a rozevieni uchopovaciho
zafizeni.

Manipula¢ni ramena a pracovni jednotky jsou ve vyhodném provedeni demontovatelné.
V piipadé¢ ¢iSténi, opravy nebo jiné manipulace s nimi je 1ze snadno a rychle vyménit za dalsi
manipulaéni rameno nebo pracovni jednotku, ¢imZ se zkrati doba nec€innosti rota¢niho
manipulatoru.

Objasnéni vvkresu

Vynalez je schematicky zndzornén na vykresech, kde je na jednotlivych vyobrazenich rotacni
manipulator v axonometrickém pohledu/projekei, pficemz na obr. 1 je zobrazena deska se
schematicky znazornénymi pracovnimi jednotkami a skiiit motoru, na které je uloZena zakladova
deska opatfena ¢tyfmi manipula¢nimi rameny, na obr. 2 je zobrazena skiin motoru se zakladovou
deskou, ktera je opatfena péti manipulacnimi rameny a zobrazenymi pohyby zakladové desky a

manipula¢nich ramen.

Piiklady uskuteénéni vynalezu

Rota¢ni manipulator podle tohoto vynalezu obsahuje skiini 1 s pohonnou jednotkou, na které je
rotatné uloZena zékladova deska 2 opatfena manipula¢nimi rameny 3. V tomto pfikladném
provedeni je zadkladova deska 2 opatiena Ctyimi manipulacnimi rameny 3, jejichZ pocet se
v dal§ich provedenich miize lisit v zavislosti na poctu pracovnich jednotek 5.

Zakladova deska 2 kruhového tvaru je oto¢né€ ulozena na skiini 1 s pohonnou jednotkou, pficemz
vrotani ose zakladové desky 2 je vytvofen kruhovy otvor, kterym je k jednotlivym
manipulaénim ramentim 3 pfivedena nezobrazena kabeldz.

Manipula¢ni ramena 3 jsou uloZena na vnéjSim okraji horni strany zakladové desky 2, pficemz
uhlova vzdalenost mezi jednotlivymi manipulaénimi rameny 3 je stejna. V provedeni zobrazeném
na obr. 1 je zakladova deska 2 opatfena ¢tyimi manipula¢nimi rameny 3 a jednou volnou pozici a
na obr. 2 je zakladova deska 2 opatfena péti manipula¢nimi rameny 3, pficemz tthlova vzdalenost
mezi jednotlivymi manipulacnimi rameny 3, resp. mezi manipulacnim ramenem 3 a volnou
pozici, je v téchto piikladnych provedenich 72 stupnd.

Manipula¢ni ramena 3 obsahuji radialni, vertikalni a uchopovaci linearni jednotky 31, 32, 33,
napf. pneumatické valce, které umoziuji pohyb manipulac¢nich ramen 3 ve vertikalnim sméru a
v horizontalnich smérech. Radialni linearni jednotka 31 je vyménitelné uloZena na zékladové
desce 2 a umoznuje vysunuti manipulacniho ramene 3 ve sméru A od rota¢ni osy zakladové
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desky 2 a jeho zasunuti zpét. Na konci vysuvné €asti radialni linearni jednotky 31 je ulozZena
vertikalni linearni jednotka 32, ktera umoZiuje pohyb manipula¢niho ramene 3 ve sméru B
rovnobéZzném s rotani osou zakladové desky 2. Na konci vysuvné casti vertikalni linearni
jednotky 32 je pak uloZena upinaci linearni jednotka 33 a na ni navazujici uchopovaci zafizeni
311, pficemz upinaci linearni jednotka 33 umoznuje sevieni a rozevieni uchopovaciho zafizeni
311, tj. pohyb jeho ramen smérem C ksobé a od sebe. Pozice uchopovaciho zafizeni 311
s uloZenym pracovnim dilem 4 je pak v horizontalni roviné dana thlem pootoceni zékladové
desky 2 s manipulaénim ramenem 3 okolo své rotacni osy a velikosti vysunuti radialniho
linearniho pohonu 31 manipula¢niho ramene 3, které ovlada jeho pohyb smérem k ose a od osy
rotace zakladové desky 2. Vertikalni linearni jednotka 32 pak umoziuje ménit vysku pracovniho
dilu 4 uloZeného na konci manipula¢niho ramene 3 v uchopovacim zafizeni 331. Sevieni, resp.
rozevieni, uchopovaciho zafizeni 331 je pak ovladano upinaci linearni jednotkou 33.

V dal§im provedeni miZe pak byt alespon jedna pracovni pozice obsazena pouze rezervni
jednotkou pro odloZeni pracovniho dilu 4 béhem pracovniho procesu, pficemZ tato rezervni
jednotka slouzi pro uloZeni pracovni jednotky 5 potfebné napf. k dalSimu zpracovani nebo
kontrole pracovniho dilu 4.

Piikladné provedeni funkce rota¢niho manipulatoru bude popsano na piikladu piesunu
pracovniho dilu 4 z pracovni jednotky 5 uloZené na prvni pracovni pozici do druhé pracovni
jednotky 5 uloZené na druhé pracovni pozici.

Obsluha zafizeni nebo jiny manipulator zalozi pracovni dil 4 do uloZeni v prvni pracovni
jednotce 5, kde se po spusténi pracovniho procesu provede piislusna pracovni operace.

Upinaci linearni jednotka 33 manipulaéniho ramene 3 rozevie uchopovaci zafizeni 331 a
nasledné se vysune radialni linearni jednotka 31 ze své vychozi zasunuté pozice ve sméru A od
sttedu rotacni osy zakladové desky 2 do pozice, kdy se uchopovaci zafizeni 331 nachazi nad
uloZzenim pracovniho dilu 4 v prvni pracovni jednotce 5. Poté se vysune vertikalni linearni
jednotka 32 ze své vychozi zasunuté pozice ve svislém sméru B, pfi¢emzZ na jejimzZ konci uloZené
uchopovaci zafizeni 331 se spolecné s nim posune do stejné roviny jako je ulozen pracovni dil 4.
Upinaci linearni jednotka 33 sevie uchopovaci zafizeni 331, ¢imZ se v ném uchyti pracovni dil 4.
Pracovni dil 4 je vyjmut z uloZeni v prvni pracovni jednotce tak, Ze se nejprve zasune vertikalni
linearni jednotka 32 zpét do své vychozi zasunuté pozice a nasledné se zasune do své vychozi
zasunuté pozice radialni linearni jednotka 31, a zdkladova deska 2 s manipulaénim ramenem 3 se
pootoci k nasledujici druhé pracovni pozici.

Po otoceni zékladové desky s manipulaénim ramenem smérem ke druhé pracovni pozici se
vysune radialni linearni jednotka 31 v radialnim sméru A do pozice, kdy se uchopovaci zafizeni
331 suloZenym pracovnim dilem 4 nachazi nad mistem pro uloZeni pracovniho dilu 4 v druhé
pracovni pozici. Nasledné se vysune vertikalni linearni jednotka 32, ¢imz se ulozi pracovni dil 4
do druhé pracovni jednotky 5 a upinaci linearni jednotka 33 rozevie uchopovaci zatizeni 331 pro
uvolnéni pracovniho dilu 4. Nakonec se vertikalni linearni jednotka 32 a nasledné radialni
linearni jednotka 31 zasunou zpét na své vychozi zasunuté pozice a manipulacni rameno 3 se
spole¢né se zakladovou deskou 2 pooto€i zp€t na prvni pracovni pozici.

Souc¢asné vSechna ostatni manipulacni ramena 3 uloZené na zakladové desce 2 vykonavaji pii
rotaci zakladové desky 2 analogicky pohyb mezi ostatnimi pracovnimi pozicemi 5, napf. druhé
manipulacni rameno mezi druhou a tfeti pracovni pozici, tfeti manipulani rameno mezi tieti a
¢tvrtou pracovni pozici atd. Pohyb jednotlivych manipulacénich ramen 3 pak lze individualné
naprogramovat pro konkrétni pracovni jednotku 5.

Primyslova vyuzitelnost
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Vynalez je vyuZitelny v montaZnim zatizeni, kde je provadéno vice pracovnich operaci s jednim
pracovnim dilem.

PATENTOVE NAROKY

1. Rota¢ni manipulator obsahujici oto¢né uloZenou zékladovou desku (2), na které je uloZeno
alespon jedno manipulacni rameno (3) pro piemistovani pracovnich dili (4) mezi pracovnimi
pozicemi, pfi¢emz uhlovd vzdalenost mezi jednotlivymi pracovnimi pozicemi je stejna,
vyznacujici se tim, Ze obsahuje alespoit dv€ manipula¢ni ramena (3) demontovatelné uloZena na
horni stran¢ zakladové desky (2), kterd vykonava kyvny vratny pohyb, piicemz velikost
pootoCeni zakladové desky (2) je vymezena uhlovou vzdalenosti mezi dvéma sousedicimi
pracovnimi pozicemi.

2. Rotaéni manipulator podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze manipulacni rameno (3) je na
konci opatteno uchopovacim zatizenim (331).

3. Rotaéni manipulator podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze manipulacni rameno (3)
obsahuje alespon jednu linearni jednotku (31, 32, 33), ktera ovlada pohyb manipulacniho ramene
(3) v horizontalnim sméru a/nebo vertikalnim sméru a/nebo ovlada pohyb uchopovaciho zatizeni
(331).

1 vykres
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Obr. 1

Obr. 2



