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(54) Poddajny mechanicky &len

Vynélez riedi zariadenie pre navédza-
nie, prispOsobenie vzéjounej polohy pred-
metov a tym pasivnu kompenzaciu nepres—
nosti polohovanis pri manipuladnych ope-
raciach vykondvanych pomocou mechanizad-
nych prostriedkov, automatov, manipulé-
torov alebo robotov. Shdasne zaisfuje
ochranu efektora pred poskodenim pri néra-
ze.

Uvedeny Gdel sa dosiahne pomocou pod-
dajného mechanického &lena pozostavajiaceho
z nepoddajnej lasti pripevnenej na manipu-
ladne zariadenie a z poddajne]j dasti nes(-
cej efektor. Poddajna a nepoddajna dast
sl spojené pomocou slstavy najmenej troch
pruZnych ramien upevnenjych jednym koncom
na poddajnej Casti a druhym koncom na ne-—
poddajnej Casti, priéom obidva konce pru-
zZnych ramien s rovnomerne usporiedané po
kruZnici. Tieto ramena majl tvar zakryve-
nych pratov.

Ziadané prisposobenie a kompenzicia nep-
resnosti polohy sa dosiahne deforméciou
takéhoto pruZného spojenia pod (&inkom
reakénych sil a momentov medzi predmetmi.

Vyndlez mBZe s1G%if ako univerzalne
zariadenie pri automatickej manipuldeii
a predmetmi, momtdZi v strojdrskych i ne-
strojarskych oboroch.
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" Vyndlez se tyke poddajiného mechanického Zlena pre pasivne vedenie a prispdsobenie vzé-
jomnej polohy dvoch sidastf e tym kompenzéciu nepresnost{ polohovenia nejma pri montéZnych
operdciach vykondvanych pomocou mechaniza¥nych prostriedkov, automatov, manipulétorov ale-
bo robotov,

Dosial znéme poddajné mechanické ¥leny pre navddzanie a prispSsobenie vzdjomnej polo-
hy dvoch si¥astf{ pri montédZnych operédcidch pozostdvajy z nepoddajnej ¥asti upevnenej v po-
lohovacom zariedeni a i poddajne]j Zasti spodnej\s gelustemi pre uchytenie nesenej sidasti.

Nepoddajnd a poddajnd Zast sdi prepojené priestorovym kinematickym mechanizmom umoZ-
pujtcim v obmedzenom rozsshu pohyblivost poddajnej Zasti, ktorf pozostédva najmenej zo
Ziestich pruinych prvkov. Takéto zariadenia pracuji na tom principe, %e Ziadané zmeny po-
lohy sidasti sa dosehaju deforméciou pruinych prvkov kinematického mechanizmu pod ulinkom
reakénych sil a momentov medzi sudastami, s ktorymi sa mé uskuto®nit montdZna operdcia.
Najchilostivejsou &astou je kinemeticky mechanizmus spojujuci poddajni a nepoddajni &ast,
ktory obsshuje kon¥truk&ne zloZité, vyrobne a technologicky néroéné mechanické &dasti, &o
spbsobuje, Ze vyrobnd cena takéhoto zariadenia je vysokd.

Taktie? dosial znéme poddajné mechsnické &lény neumonuju jednoduchu vymenitelnost
pruinych ast{ kinematického mechanizmu pri poruche alebo pri poZadovenej zmene charakte-
ristik, predovietkym tuhosti pri deformédcii v Jjednotlivych smeroch podl'a druhu a rozme-
rov si¥astl s ktorymi sa vykondva operécia,

Uvedené nedostatky odstranuje poddajny mechanicky ¥len pre navedenie a prisp8sobenie
vzdjomnej polohy dvoch si¥asti a tym kompenzdciu nepresnost{ polohovaenia pri operdciden
vykondvanych pomocou mecheniza&nych prostriedkov, automatov, manipuldtorov alebo robotov,
pozostdvajici z poddajnej Z¥asti a z nepoddajnej &asti, ktorého podstatou je, Ze poddajnéd
gast s nesenou sidastou je spojend s nepoddajnou fastou pomocou sistavy najmenej troch
pruZnych remien, ktoré si jednym koncom upevnené na poddajnej fasti a druhym koncom na ne-
poddajnej &asti, pri¥om obidva konce pru¥nych ramien si rovnomerne usporiadené na kruZnici.
Pruiné ramend maqg tvar zekrivenych prmitov.

Vyhodou poddajného mechanického ¥lena podla vyndlezu je, %e Ziadané navedenie, prispb-
sobenie vzdjomnej polohy a tym kompenzécisa neprésnosti polohovania sa dosshuje spojenim
poddajnej a nepoddajnej &asti pomocou jednoduchych pruZngch raﬁien, ktoré majli tvar vhodne
zakrivenych pritov Yubovolného prierezu. Vyroba takychto ramien je technologicky nendro¥nd
a lacné.

Delsou vyhodou oproti dosial znémym a poufitym poddajnym mechenickym &lenom je l'ahké
moZnost zmeny tuhosti a charakteristfk &lena jednoduchou zmenou typu alebo polohy uchyte-
nia pruinych remien v poddajnej a nepoddajnej Z¥asti. Rie¥enie poddajného mechanického ¥le-
na podTa vyndlezu okrem spomenutych vyhod umo¥nuje variabilitu jeho vlastnosti podYa novych
poZisdaviek jednoduchou vymenou pruZnych ramien.

Na pripojenom vykrese je na obr. 1 principidlne zndzornené preovedenl: rridajného me-
chanického &lena podYa vyndlezu a na obr. 2 rez tymto zarizdeni=.

Nepoddajnéd &ast ) upevnensd v nezakreslenom polohowvzucm zarizd.r . je spsjend pruZnymi
remenani 3 s poddajnou Zastou 2, na ktorej je pripevnend chdpadle e Zelustami 4 zvierajici-
mi si¥ast 5 urfend k vzdjomnému spojeniu s druhou pevne orienttvinwa s¥#=cPou 1C montdZnou
operéciou napr. typu vkladanie do diery. Obidva konce pruinych rawic. =3 uchytenéd v driia-
koch 6, ktoré je mo¥né radidlne presivat vo vedeniach T vytvoreuych v nepoddajnej fssti |
a pripadne aj v poddajnej Zasti 2. Zndzornend dorazovd ¥ast B e pevns spojens s poddajnou
Zastou 2 a nosi¥ dorazov 3, ktory je pevne spojeny s nepoddajrin Zastou umofnudl pomocou
nezekreslenych dorazov nastavit obmedzenie meximdlneho rozsenu pohviov :cddajned fasti 2
oproti nepoddajnej %asti 1 s pripadnou signalizdciow alebo meranim vz¥iocuti tychto pohybov.
O%inky reak¥ngch sfl a momentov medzi sidastami s ktorymi sa vykonéva operdeiam, predovietkym
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v podiatodnej fézi operdcie, t. J. pri navéddzeni, ked sa vyskytuje vzéjomnd radidlns-a uhlo-
v4 nepresnost vzdjomného polohovania sidasti spbsobuji, Ze dochddza k zmene polohy poddaj-
nej %asti 2 so sudastou 3 oproti nepoddajnej Zasti 1, &fm je zaistend kompenzdcia nepresnos-
ti polohovenia si¥asti 5 vzhYadom k pevne orientovanej siZasti 10.

Poddajnd &ast 2 m8%e vykondvet vzhladom k nepoddajnej éestivl nezdvislé pohyby v Zies-
tich stupﬁoch voImosti v rozsahu pruZnych deformécif pruinych ramien 3. Obmedzenie tychto
pohybov s pripadnym meranim alebo signalizdciou sa mbZe realizovat réznym spdsobom.

Z&kladnd oblast vyufitias poddajného mechanického ¥lena podYa vyndlezu si montéZne.
alebo manipula&né operdcie vykondvané pomocbu mechaniza¥nych prostriedkov, automatov, ma-
nipuldtorov alebo robotov, ako si napriklad operdcie: vkladanie Zapu alebo nitu do diery,
vkladanie hriadelov do lo¥isk, vkladanie loZf{sk do loZiskovjch dier v skriniach, vkladanie
a skrutkovanie skrutiek do dier so zdvitom, vedenie néstroja po ploche, kde okrem vyhod-
rjen funknych vliastnosti pre kompenzéciu nepresnosti polohy zalstuje aj ochranu efektora
rred nghodnym tvrdym ndrazom na prostredie. VyuZitie poddajného mechanického &lena umoZ=-
nuje prekonat problém presného polohovania silasti pri spominanych operdcidch, &o podstat-~
ne zni¥uje naroky na funkciu polohovacieho zariadenia a tym aj jeho cenu.

PREDMET yYNKLEZU

1. Poddajny mechanicky &len pre navedenie a prisplsobenie vzajomnej polohy dvoch si-
¥asti a tym kompenzéciu nepresnosti polohovanis pri operdcisch vykondvanych pomocou mecha-
niza¥ngch prostriedkov, automatov, manipuldtorov alebo robotov, pozostdvajici z poddajnej
%asti (2) a z nepoddajnej Zasti (1), vyzna¥eny iym, %e jeho poddajné Zastt (2) nesdea su-
gast (5) je spojend s nepoddajnou Zastou (1) poiocou sistavy najmenej troch pruinych ra-
mien (3) upevnenych jednym koncom na poddajnej casti (2) a druhym koncom na nepoddajne]
Zasti (1), priZom obidva konce pru¥nych ramien (3) sui rovnomerne usporiadené na kruZnici.

2. Poddajny mechanicky &len podla bodu 1, vyznaleny tjm, Ze pruZné ramend (3) majd
tvar zakrivenych pritov.

1 vykres
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