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(54) ‘V)‘Ikonmi jednotka samoudiaceho robota, ¢i manipulitora

Vykonni jednotka samoudiaceho robota, & ma-
nipuldtora pozostavajiica z priamodiareho servo-
motora s rotaénym vystupom na hriadeli ozubené-
ho pastorka, ktory hriadel je svojim druhym
koncom pripojeny k snimacu uhlu natocenia,
ktorého teleso je zvonku pripevnené k valcu
priamocdiareho servomotora a ktora vykonna jed-
notka je opatrend pripojovacimi prvkami pre
rotaény vystup inej vikonnej jednotky. Rie$enym
problémom je usporiadat pripojovacie prvky pre
rotaény vystup tak, aby po zloZeni dvoch alebo
viacerych vykonnych jednotick do spoloéného
kinematického uzla bolo mozZné dosiahnut mini-
malne vysledné vonkajSie rozmery a minimalnu
‘hmotnost tohoto kinematického uzla. To sa dosa-
huje upravou spojovacej priruby medzi valcom
‘priamociareho servomotora a telesom snimaca
uhla natocenia. ‘
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Vynilez sa tyka vykonnej jednotky samoucdiace-
ho robota, ¢i manipuldtora, pozostavajucej z pria-

mociareho servomotora s rotaénym vystupom na .

hriadeli ozubeného pastorka, ktory hriadel je
svojim druhym koncom pripojeny ku snimacu uhlu
natocenia, ktorého teleso je zvonku pripevnené
k valcu priamodiareho servomotora, a ktord vy-
konna jednotka je opatrena pripojovacimi prvka-
mi pre rotadny vystup inej vykonnej jednotky.
RieSenym problémom je usporiadat upinacie pro-
striedky pre rotaény vystup tak, aby po zloZeni
dvoch alebo viacerych vykonnych jednotiek do

jedného kinematického uzla bolo mozZné dosiahnut

minimélne vysledné vonkajsie rozmery a minimal-
nu hmotnost tohto kinematického uzla.

Podla stcasného stavu techniky st pre pripoje-
nie dalSich vykonnych jednotiek na zakladni
vykonni jednotku vytvorené zvlastne pripojovacie
prvky, ako napriklad objimky valca servomotora
a pod., ktoré umoziiuja vytvorit kinematicky uzoi.
Nevyhodou takto vytvorenych kinematickych
uzlov je zvySenie ich celkovej hmotnosti na iikor
uzitoéného zataZenia rotaéného vystupu.

Uvedené nevyhody odstrariuje vykonnd jednot-
ka podla vyndlezu, ktorého podstata spociva v tom, |

Ze pripojovacim prvkom na vykonnej jednotke pre

rotaény vystup daliej vykonnej jednotky je spojo-

vacia priruba medzi valcom priamocdiareho servo-

motora a telesom snimaca uhlu natodenia, v ktorej -
spojovace]j prirube je v smere kolmom na os:

hriadela ozubeného pastorka vytvoreny otvor,

ktorého obrys je zhodny s obrysom profilu rotané-

ho vystupu vykonnej jednotky. v
Vyhodou vynalezu je, Ze pre vytvorenie spojenia

jednotlivych vykonnych jednotiek do kinematické- |
- ho uzla sa vyuZziva spojovacia priruba medzi valcom :

priamocdiareho servomotora a telesom snimada
uhlu natocenia, &im sa udetria iné rdzne objimky,
pripadne iné pripojovacie prvky a &m sa pri

2!9]5

agregacn viacerych vykonnych jednotiek do spo-

lo¢ného kinematického uzla dosiahne, Ze tento
kinematicky uzol m4 minimalnu hmotnost a men-
Sie vonkajSie rozmery.

Priklad vyhotovenia vykonnej jednotky podla
vyndlezu je zndzorneny na obrazku, ktory predsta-
vuje priefny rez vykonnou jednotkou vo zvislej
rovine, preloZenej osou hriadela ozubeného pas-
torku.

Vykonna jednotka podla vynalezu pozostava
z priamoc&iareho servomotora 1 s rotaénym vystu-
pom 2 na hriadeli 3 ozubeného pastorka 4, ktory
hriadel 3 je svojim druhym koncom § pripojeny ku
hriadelu 6 snimaca 7 uhlu natocenia. Teleso tohto
snimaca 7 je pripevnené k vonkajSej stene 8 valca
priamodiareho servomotora 1 prostrednictvom
spojovacej priruby 9, ktord sltZi zaroven ako

‘pripojovaci prvok pre rotainy vystup 10 daliej.

vykonnej jednotky. V tejto spojovacej prirube 9 je
v smere kolmom na os hriadela 3 ozubeného
pastorka 4 vytvoreny otvor 11, ktorého obrys je.
zhodny s obrysom profilu rotaéného vystupu 2 vy-
konnej jednotky.

Funkcia vykonnej jednotky podfa vynalezu je
zrejma z vysSie uvedeného popisu ndértu. Z nacrtu
je tiez vidiet jednoduchy kinematicky uzol, vytvo-
reny z pdvodnej vykonnej jednotky a jednej daliej
vykonnej jednotky zndzornenej &arkovane. Jej
rotaény vystup 10 sa vsunie do otvoru 11 na

spojovacej prirube 9 pdvodnej vikonnej jednotky, -
v ktorom otvore 11 sa uvedeny rotaény vystup 10 .
poisti skrutkou. Tato dalSia vykonna jednotka sa ;
upevni na pohyblivé rameno samouéiaceho robota, |
& manipulatora a na rotaény vystup 2 poévodnej
vykonnej jednotky sa pripevni prislu$ny akény

€len. Tento mdZe byt o to zloZitejsi, resp. vadsi, o o

bola uplatnenim vynélezu vylah&end konStrukcia

samotného kinematického uzla.

PREDMET VYNALEZU

Vykonn4 jednotka samouciaceho robota ¢i ma-

nipuldtora pozostdvajica z priamociareho servo-

motora s rotaénym vystupom na hriadeli ozubené- -

ho pastorka, ktory hriadel je svojim druhym
koncom pripojeny ku snimacu uhlu natoc¢enia,
ktorého teleso je zvonku pripevnené k valcu
priamoc¢iareho servomotora, a ktora vykonna jed-
notka je opatrena pripojovacimi prvkami pre
rotaény vystup inej vykonnej jednotky, vyznacuji-

1 vykres

ca sa tym, Ze pripojovacim prvkom na vykonnej
jednotke pre rota¢ny vystup (10) dalsej vykonnej .

jednotky je spojovacia priruba (9) medzi valcom
priamodiareho servomotora (1) a telesom snimaca
(7) uhlu natocenia, v ktorej pripojovacej prirube
(9) je v smere kolmom na os hriadela (3) ozubené-
ho pastorka (4) vytvoreny otvor (11), ktorého |
obrys je zhodny s obrysom profilu rotaéneho f
vystupu (2, 10) vykonnej Jednotky ‘
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