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9 Manipulator pentru deplasarea sarcinilor, pe orizontala

(57 Rezumat: Inventia se refera la un manipulator
pentru deplasarea sarcinilor, pe orizontala, prin
actionare manuala. Manipulatorul este alcatuit din
niste bare (2 si 3) articulate pe capatul superior al
unei coloane verticale (1), ce se roteste intr-un

 lagar. Pe cele doua bare (2 si 3) sunt, de aseme-
nea, articulate niste biele (4 si 5), legate mobil
intre ele printr-un lagar (d). O bara (6) este ar-
ticulata printr-un lagar (g) de biela (5) si cu celalalt
capat (d), de o patina (7) ce se poate deplasa pe o
culisa (8) in forma de arc de cerc, fixata de coloa-
na verticala (1), deplasarea patinei (7), respectiv a
sarcinii (10) in plan vertical, fiind asigurata de un
motor liniar (9). Echilibrarea manipulatorului este
asigurata de un arc elicoidal, montat intre un disc
(12) si un element (14) articulat intr-un punct (e)
pe coloana verticala (1).
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Inventia se refera la un manipulator
pentru deplasarea sarcinilor, pe orizon-
tala, destinat deplasarii unor sarcini in
plan orizontal, prin actionarea manuala
cu o fortd redusd, deplasarea in plan
vertical a sarcinilor ficindu-se cu ajutorul
unui mijloc de actionare.

In scopul deplasirii unor sarcini in
spatiu, aclionat atit manual, cit §i cu
un mijloc mecanic, este cumoscut un
manipulator, alcituit dintr-o coloana ver-
ticald, fixat in sol, care susfine la partea
superioara un cadru suport din flange
paralele, care sustin un mecanism pan-
tograf, format din doud mecanisme pa-
ralelogram, primul dispus in plan ori-
zontal, iar al doilea intr-un plan vertical,
in stare pasiva, fara sarcina.

Primul mecanism paralelogram este
prevazut, la partea dinspre coloana ver-
ticald, cu nigte role ce ruleazi intr-un
canal vertical. Cele doud mecanisme
paralelogram sunt legate, suplimentar,
intre ele, cu doud braje, la intersectia
cirora sunt dispuse alte role, care ruleaza
in nigte canale dispuse orizontal pe
cadrul-suport. Mecanismul de actionare
necesar deplasirii verticale a sarcinii
suspendate la capdtul liber al mecanis-
mului pantograf este amplasat la partea
superioara a coloanei verticale §i contine
un motor cu un reductor melc §i roata-
melcatd §i un angrenaj pinion-crema-
liera.

Problema pe care o rezolva inventia
de fat3 consti in realizarea unui mani-
pulator, care si asigure imbunatatirea
randamentului mecanismelor ce reali-
zeaza deplasarea manuala in plan ori-
zontal a sarcinilor.

Manipulatoryl conform inventiei cu-
prinde o coloana verticala, pe care sunt
articulate nigte bare in nigte lagire,
nigte biele fiind asociate intre ele printr-
un lagar §i, respectiv, la bare prin alte
lagare, o bara fiind articulatd printr-un
lagir de o biela §i de o patind printr-un
alt lagir, patind ce se poate deplasa pe
o culisa in forma de arc de cerc, fixata
pe coloand, un motor liniar asigurind
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deplasarea patinei, la partea superioara
fiind dispus un arc elicoidal, montat intre
un disc solidar cu o tija articulati de bard
si un element articulat intr-un punct
pe coloani verticala, in scopul echilibrarii
manipulatorului la suspendarea unei sar-
cini pe capitul liber al unei biele.

Prin aplicarea inventiei se obtin urma-
toarele avantaje:

- reducerea efortului fizic al opera-
torului la deplasarea manuala, in plan
orizontal, a sarcinilor;

- simplificarea constructiei §i imbu-
nititirea fiabilitatii manipulatorului;

- cresgterea stabilititii manipulato-
rului i, implicit, a sigurantei in functio-
nare §i exploatare.

Se da, in continuare, un exemplu de
realizare a inventiei, in legitura gi cu
figura care reprezinti schema cinematica
a manipulatorului.

Manipulatorul conform inventiei este
alcituit dintr-o coloand 1, care poate sid
se roteasca intr-un lagir a, in jurul axei
verticale, de care sunt articulate doua
bare2 §i 3 in nigte lagire b, respectiv
¢. Doud biele 4 §i 5 sunt articulate intre
ele intr-un lagdr d §i de barele 2 i 3,
in nigte lagire e, respentiv f. Biela §
este legata printr-un lagar g de o bara 6
al cirei capat inferior este articulat intr-
un lagir h de o patina 7, ce se deplaseaza
pe o culisa 8, in form3 de arc de cerc,
deoanumiti razir §i cu centrul intr-un
punct i. Culisa 8 este solidara cu coloana
verticald 1, iar patina 7 este actionata de
o tija a unui motor liniar 9, care poate fi
cilindru hidraulic, pneumatic sau un mo-
tor electric liniar. O sarcina de deplasat
10 este suspendata intr-un punct §j, care
se deplaseaza intr-un plan orizontal a-
tunci cdnd sarcina 10 este impinsa manual
pe directie radiald sau cind coloana
verticala 1 se rotegte, fiind actionata tot
manual, ridicarea sau coborirea sarcinii
10 fiind asigurata de functionarea moto-
rului liniar 9.

Momentul redus al fortelor de greu-
tate ale barelor 2, 3, 4, 5, 6 este echilibrat
de momentul dat de forta elasticid a unui
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arc elicoidal 11, care este montat intre
un disc 12, fixat pe o tija 13 articulata
intr-un punct kde bara 3 §i elementul
14 ce se rotegte in jurul unui punct I al
coloanei verticale 1. In felul acesta, ma-
nipulatorul biomecanic se afla in echili-
bru indiferent, in orice pozitie, in do-
meniul de lucru. Deoarece punctul j, se
deplaseaza intr-un plan orizontal, lucrul
mecanic al fortei de greutate a sarcinii
10 este nul §i, ca urmare, existenga acestei
forte de greutate nu modifica echilibrul
indiferent al sistemului mecanic al ma-
nipulatorului. ,

Pentru ca traiectoria punctului j, in
planul mecanismului manipulatorului, sa
fie un segment de dreapta perpendicular
a, trebuie sa existe urmatoarele relatii
intre dimensiunile:elementelor: fg/cf=
=1,1661, ghicf = 10866415, dficf =
=9,8450044, de/cf = 0990185, be/cf=
=9,986620, dj/cf=8,575679, Xc=0, Yc=
=0, Xb/cf=0,048283, Yb/cf=0,0235001,
Xi/cf=2,134135, Yi/cf=10,534917, ricf=
=3,357664.

Spatiul de lucru al manipulatorului
este cuprins intre limitele: X min/cf=2,0,
X max/cf=14,75, Y min/cf=9,87, Y max/
cf=3,45.
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Revendicare

Manipulator pentru deplasarea sar-
cinilor, pe orizontala, avind in alcituire
o coloani verticald, ce se roteste intr-un
lagir, caracterizat prin aceea ci, de partea
superioara a coloanei verticale (1), sunt
articulate nigte bare (2 'si 3) in nigte
lagire (b) si, respectiv (c), -nigte- biele
(4 si 5)fiind asociate intre ele printr-un
lagar (d) gi respectiv la barele (2 si 3)
prin lagirele (a §i f), o bara 6 fiind
articulata printr-un lagar (g) de biela (5)
si de o patind (7) printr-un lagir (h),
patina ce se poate deplasa pe o culisa (8)
in forma de arc de cerc, fixati pe coloana
(1) si avind centrul de curburd in
punctul (i) §i o razi r, un motor liniar
(9) asigurind deplasarea patinei (7), la
partea superioara fiind dispus un arc
elicoidal (11), montat intre un disc (12)
solidar cu o tija (13) articulata de bara
(3) in (k) §i un element (14), articulat
intr-un punct (1) pe coloana (1) verticala,
in scopul echilibrarii manipulatorului la
suspendarea unei sarcini (10) pe capatul
liber al unei biele (4).

Pregedintele comisiei de inventii: ing. Vasilescu lon
Examinator: ing. Gurziu loan
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