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RieSenie sa tyka priemyselného robota
modulovej konStrukcie - pozostdvajiceho zo
zdkladného nosnika s aspoil jednym posuv-
nym vozikom, ku ktorému je pripojend jed-
nym svojim koncom -sistava pohybovych
jednotiek, opatrend na svojom druhom kon-
ci zapédstim s chapadlom alebo technologic-
kou hlavicou. Podstatou priemyselného ro-
bota modulovej konStrukcie je to, Ze sista-
va pohybovych jednotiek je tvorend modu-
lovymi linedrnymi ¢lenmi, posuvne uloZeny-
mi v modulovom pohybovom puzdre, pri¢om
zdkladny nosnik je na obidvoch svojich
koncoch na aspoii jednej svojej pozdiZznej
strane a na Celdch opatreny kotevnymi prv-
kami pre uchytenie k nosnej zédkladni.
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Vynédlez sa tyka priemyselného robota
modulovej konStrukcie.

Doteraz zname priemyselné roboty si rie-
§ené v monoblokovom alebo moduldrnom
kongtrukénom vyhotoveni, pripadne ide o
ich kombindciu. V prvom pripade sa jedna
o kompaktné ucelené kon3trukcie s pomer-
ne vysokymi pohybovymi schopnostami,
ktoré st charakterizované najCastejSie pia-
timi, pripadne Siestimi stupiiami volnosti.
Maji pomerne univerzédlne vlastnosti a dajui
sa vyuZit bez akychkolvek dprav v rdznych
technologickych oblastiach, pridom ich sta-
€1 védsinou vybavil len uchopovacim zaria-
denim, néstrojom alebo hlavicou pre reali-
zovanie poZadovanej technologickej opera-
cie. Ich znadnou nevyhodou je neoptimélna
cena, vyplyvajica v mnohych pripadoch z
velkej nadbytotnosti funk&nych schopnosti,
ktoré nie je moZné pri vyrobe upravit na
poZadovand mieru.

V druhom pripade sa jednd o stavebnico-
vo rieSené priemyselné roboty, ktoré si zo-
stavené z pohybovych modulov v potrebnej
kinematickej zloZitosti, pri€om kaZdy mo-
dul je schopny-realizovat jednu pohybovi
funkciu. Pre zostavenie priemyselnych ro-
botov rozneho priestorového usporiadania
(podlahové, portdlové a mostové) je vsak
potrebny velmi 3iroky sortiment typov po-
hybovych modulov, o znafne zvy3uje ich
cenu.

Tento nedostatok wodstraiiuje priemyselny
robot modulovej konStrukcie podla vynéle-
zu, pozostdvajiceho zo zdkladného nosnika
s aspoini jednym posuvnym wozikom, ku kto-
rému je priamo aleho cez modulovi rotaéni
jednotku pripojend jednym svojim koncom
stistava pohybovych jednotiek, opatrend na
svojom druhom konci zdpédstim s chdpad-
lom alebo technologickou hlavicou podla
vynélezu, ktorého podstatou je, Ze sistava

pehybovych jednotiek je tvorend modulo-

vy linedrnym ¢lenom, na ktorom je posuv-
ne uloZené moadulové pohybové puzdro, pri-
¢om zdkladny nosnik je na obidvoch svo-
jich koncoch na aspoii jednej svojej pozdiz-
nej strane a na Celdch opatreny kotevnymi
prvkami pre uchytenie k nosnej zékladni.

Na modulovom pohybovom puzdre je, me-
dzi I}im a' zdpéstim s chédpadlom, kolmo na
pozdlZznu os modulového pohybového puzdra,
uchytené druhé modulové pohybové puzdro
s modulovym linedrnym ¢lenom. Na modu-
lovy linedrny ¢len je, na jednom jeho kon-
ci, medzi nim a zap&astim s chédpadlom a
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kolmo na jeho pozdiZnu os, uchytené druhé
modulové pohybové puzdro s modulovym
linedrnym c¢lenom.

Nosné zdkladria je tvorend aspoil dvomi
kotevnymi stipami a dvomi proti sebe orien-
tovanymi posuvnymi vozikmi uloZenymi na
zdkladnych nosnikoch, uchytenych na ko-
tevnych stipoch. Kotviace prvky st tvorené
priebeZnymi otvormi v stendch a &eldch
zékladného nosnika.

Hlavnou vyhodou modulového systému
pre stavbu priemyselnych robotov podla
tohto vynédlezu je minimdlny potrebny pocet
typov pohybovych modulov, €o sa efektivine
prejavi v niZ§ich vyrobnych nékladoch a w
moZnosti vyuZivania optimédlnych kinematic-
kych zostdv priemyselnych robotov podla
poZiadaviek uZivatelowv.

Priklady vyhotovenia priemyselného ro-
bota modulovej kon3trukcie podla vyndlezu
sti zndzornené na pripojenych vykresoch,
kde na obr. 1 je zndzorneny podlahovy prie-
myselny robot s ortogondlnym sidradnico-
vym systémom, na obr. 2 je zndzorneny
podlahovy priemyselny robot so zmieSanym
cylindrickym a ortogondlnym stradnicovym
systémom, na obr. 3 priemyselny robot s cy-
lindrickym stradnicovym systémom, na ob-
rdzku 4 je zndzornené portalové vyhotove-
nie priemyselného robota s hoénym vysu-
vom a na obr. 6 je zndzornené mostové vy-
hotovenie priemyselného robota.

Priemyselny robot modulovej konStrukcie
podlahového vyhotovenia je tvoreny modu-
lovymi linedrnymi ¢lenmi 2, posuvne ulo-
Zenymi v modulovych pohybovych puzd-
rdch 3 a 13, pripojenymi k posuvnému vo-
ziku 8 zdkladného nosnika 4 podla obr. 2
alebo k modulovej rotadnej jednotke 9 po-
dla obr. 3, pripojenej k posuvnému voziku
8 zédkladného nosnika 4 podla obr. 2.

Priemyselny robot modulovej konStrukcie
portalového vyhotovenia podla obr. 4 a 5
je tvoreny modulovymi linedrnymi ¢lenmi
2, posuvne uloZenymi v modulovych pohy-
bovych puzdréch 3 a 13, pripojenymi k po-
suvnému wvoziku 8 zdkladného nosnika 4,
ukon&eného &ely 5 s kotevnymi prvkami 6.

Priemyselny robot modulovej konStrukcie
mostového vyhotovenia podla obr. 6 je tvo-
reny modulovym linedrnym ¢&lenom 2 po-
suvne uloZenom v modulovoin pohybovom
puzdre 3 pripojenom k voziku 8 zdkladného
nosnika 4 opatreného na obidwoch koncoch
vozikmi 8 posuvne uloZenymi na zdkladnych
nosnikoch 4, uchytenych na nosnych z4-
kladniach 7.
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PREDMET VYNALEZU

1. Priemyseln§ robot modulovej konstruk-
cie, pozostdvajuci zo zdkladného nosnika s
aspoii jednym posuvnym vozikom, ku kto-
rému je priamo alebo cez modulovi rotatni
jednotku pripojend jednym svojim koncom
sistava pohybovych jednotiek, opatrend na
svojom druhom konci zdpéstim s chépad-
lom alebo technologickou hlavicou, vyzna-
¢eny tym, Ze sustava pohybovych jednotiek
je tvorend modulovym linedrnym ¢lenom
(2), na ktorom je posuvne uloZené modulo-
vé pohybové puzdro (3), priCom zdkladny
nosnik (4) je na obidvoch swojich koncoch
na aspoil jednej svojej pozdiZnej strane a
na ¢elach (5) opatreny kotevnymi prvkami
(6), pre uchytenie k nosnej zékladni (7).

2. Priemyselny robot podla bodu 1, vyzna-
¢eny tym, Ze na modulovom pohybovom
puzdre (3) je, medzi nim a zdpéstim s cha-
padlom, kolmo na pozdiZnu os modulového
pohybového puzdra (3) uchytené druhé mo-

dulové pohybové puzdro (13) s modulovym
linedarnym &lenom (2).

3. Priemyselny robot podla bodu 1, vy-
znadeny tym, Ze na modulovy linedrny Clen
(2) je na jednom jeho konci, medzi nim a
zapédstim s chdpadlom a kolmo na jeho po-
zdlZnu os, uchytené druhé modulové pohy-
bové puzdro (13) s modulovym linedrnym
¢lenom (2).

4. Priemyselny robot podla bodu 1, vy-
znafeny tym, Ze nosnd zdkladiia (7) je tvo-
rend aspofl dvomi kotevnymi stipmi.

5. Priemyselny robot podla. bodu 1, vy-
znafeny tym, Ze nosnd zdkladila (7) je tvo-
rend dvomi proti sebe orientovanymi po-
suvnymi vozikmi (8) uloZenymi na zdklad-
nych nosnikoch (4], uchytenych na kotev-
nych stipoch.

6. Priemyselny robot podla bodu 1, vy-
znac¢eny tym, Ze kotviace prvky (6] st tvo-
rené priebeZnymi otvormi v stendch a ce-
lach (5) zdkladného nosnika (4].

6 listov vykresov
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