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Zespdt ruchu wahliwego, zwtaszcza manipulatora przemystowego

Przedmiotem wynalazku jest zesp6t ruchu wahliwego, zwtaszcza manipulatora przemystowego, umozliwia-
jacy ruch wahliwy jego elementom.

Znane dotychczas rozwigzania oparte sq na wykorzystaniu jednostek napedowych do bezposredniego nape-
du elementéw wykonujacych ruch. Jednostka napedowa w postaci na przyktad sitownika hydraulicznego nape-
dza zebatke, ktdra jest zazebiona z kotem zgbatym. Koto zebate utozyskowane jest w korpusie wykonujacym
ruch wahliwy. W czasie ruchu zebatki nastepuje zmiana ruchu prostoliniowego sitownika poprzez zebatke i koto
zebate na ruch obrotowy wykorzystywany na przyktad do obrotu elementéw manipulatora.

W takim rozwiazaniu urzadzenia napedowe znajduja sie bezposrednio na elementach wykonujacych ruch
powodujac zwigkszenie ich cigzaru i gabarytow, a tym samym zmuszaja do wzmocnienia konstrukcji nosnej,
ktéra musi dodatkowo przenie$¢ ciezar jednostek napedowych instalacji doprowadzajacej i odprowaczajacej
ciecz robocza oraz urzadzeri sterujacych. Takie zwigkszenie ciezaru zespotu jest bardzo mekorzystne, gdyz
powoduje pogorszenie dynamiki kinematycznego uktadu manipulatora.

Istota zespotu ruchu wahliwego, wedtug wynalazku, uruchamianego na przyktad sitownikiem hydraulicz-
nym i ztozonego zdwdch korpusow wykonujacych wzgledem siebie ruch wahliwy, przy czym jeden z tych
korpuséw jest korpusem nieruchomym, aw nim w osi ruchu wahliwego utozyskowany jest korpus ruchomy,
polega na tym, ze do korpusu ruchomego przymocowane jest koto napedowe, ktérego o$ pokrywa si¢ z osia
ruchu wahliwego i napedzana jest z zewnatrz za pomocy gigtkiego ciggna.

Natomiast w korpusie nieruchomym znajduje si¢ przesuwny suwak majacy sworznie prowadzace usytuowa-
ne drugimi koricami, w podtuznych rowkach wykonanych wtym korpusie. Suwak napedzany jest krzywka
przymocowang w osi ruchu wahliwego do korpusu ruchomego i wykonujacq wraz z tym ruchomym korpusem
ruch wahliwy za posrednictwem sworzni napedzajacych usytuowanych w rowkach krzywek. Suwak wyposazony
jest takZze w co najmniej dwie rolki dla podparcia kazdego ciggna prowadzonego wewnatrz zespotu ruchu wahli-
wego do nastepnych zespotéw funkcjonalnych manipulatora. Przesuwanie suwaka przez krzywke obracajaca sig
wraz z ruchomym korpusem kompensuje wzglecdne skrécenie ciggna wynikajgce z opasania ciggnem podpierajacej
rolki. Im wigkszy jest kat obrotu korpusu ruchomego, tym wigkszy bytby kat opasania ciggnem rolki i tym
samym wigksze wzgledne skrécer:ie ciegna.

Poniewaz jednak wraz ze wzrostem kata obrotu korpusu ruchomego suwak zostaje przez krzywke przesu-
nigty z osi obrotu, tym samym zmniejsza si¢ kat opasania ciggnem podpierajgcej rolki. Zaréwno korpus ruchomy
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jak i korpus nieruchomy zakoriczone s powierzchniami centrujacymi i prostopactymi do nich powierzchniami
bazowymi stuzacymi do taczenia za posrednictwem ptyt przytaczeniowych z wybranymi zespotami funkcjonal-
nymi manipulatora. Przedstawione rozwigzanie eliminuje konieczno$¢ umieszczania urzadzeri napedowyck i ste-
rujacych, wraz z doprowadzona do nich instalacjg, bezpo$rednio na elementach wykonujacych ruch. Urzadzenia
te umieszcza si¢ w dogodnym miejscu, a naped od nich przekazywany jest za posrednictwem gietkich ciggien.
Tym samym konstrukcja nosna manipulatora jest Izejsza, a zespoty wykonujace ruch maja mniejsze gabaryty, co
w duZzym stopniu poprawia dynamiczne wtasnosci uktadu kinematycznego manipulatora.

Zastosowanie suwaka umozliwia przeprowadzenie wewnatrz zespotu gietkich ciegien do nastepnyck czto-
néw manipulatora, wtasciwe ich podparcie i kompensacje wzglednego ich skrécenia w wyniku rucku wahliwego
zespotu. Zesp6t ruchu wahliwego przedstawiono w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1 przeds-
tawia przekr6j w ptaszczyZnie prostopadtej do ptaszczyzny ruchu, w fig. 2 - widok z boku.

Zesp6t sktada si¢ z korpusu nieruchomego 1 i utozyskowanego w nim korpusu ruchomego 2. Do korpusu
ruchomego 2 zamocowane jest koto napedowe 3, do ktérego doprowadzone jest gietkie ciegno przenoszace
naped od urzadzenia napedowego. W nieruchomym korpusie 1, prowadzony jest suwak 4, na ktérym znajduja sie
rolki 5, podpierajgce ciegna, przechodzace do nastgpnych zespotéw funkcjonalnych manipulatora. W suwaku 4
umocowane sg takze sworznie prowadzace 6 oraz sworznie napedzajgce 7. Zardwno sworznie prowadzgce 6 jak
i napedzajace 7 swoimi drugimi koticami usytuowane sa w padtuznych rowkach wykonanych w korpusie nieru-
chomy 1 i stanowigcych dla nich prowadnice. Sworznie napedzajace 7 w swojej Srodkowej czesci zna]dujq sie
w rowkach krzywek 8 zamocowanych do korpusu ruchomego 2.

Korpus ruchomy 1 i korpus nieruchomy 2 zakoriczone sg cylindrycznymi powierzchniami centrujgcymi 9,
10 i prostopadtymi do nich ptaskimi powierzchniami bazowymi 11, 12 stuzacymi do taczenia za posrednictwem
ptyt przytaczeniowych 13, 14 zwybranymi zespotami funkcjonalnymi manipulatora. Ruch roboczy. urzadzenia
napedowego powoduje za posrednictwem gietkiego ciggna obrét-kota napedowego 3 i wraz z nim obrét korpusu
ruchomego 2 i krzywek 8. Obrét krzywek 8 powoduje natomiast przesuw suwaka 4.

Zastrzezenia patentowe

1. Zesp6t ruchu wahliwego, zwtaszcza manipulatora przemystowego uruchamiany korzystnie sitownikiem
hydraulicznym i ztozony z dwé6ch korpuséw wykonujacych wzgledem siebie ruch wahliwy z tym, ze jeden z kor-
puséw jest korpusem nieruchomym, aw osi ruchu wahliwego utozyskowany jest korpus ruchomy, znamien -
ny tym, Ze do korpusu ruchomego (2) przymocowane jest koto napedowé (3), ktérego o$ pokrywa sig z osig
ruchu wahliwego, a elementem napedzajacym je jest gietkie ciggno wychodzace drugim koricem na zewnatrz
2espotu, natomiast w korpusie nieruchomym {1) usytuowany jest przesuwnie suwak (4) majacy: sworznie prowa-
dzace (6), usytuowane drugimi koricami w podtuznych rowkach wykonanych w korpusie nieruchomym (1), swo-
rznie napedzajace (7), usytuowane w rowkach krzywek napedzajacych (8), ktére przymocowane s3 w osi-ruchu
" wahliwego do korpusu ruchomego (2) oraz co najmniej dwie rolki (5) dla podparcia ciggien prowadzonych
wewnatrz zespoty ruchu wahliwego do nastepnych zespotéw funkcjonalnych manipulatora.

2. Zesp6t ruchu wahliwego wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Ze korpus nieruchomy (1) oraz
korpus ruchomy (2) zakoriczone s powierzchniami centrujagcymi (9) i (10) oraz prostopadtymi do nich powierz-
chniami bazowymi (11) i (12) do taczenia zd po§redn|ctwem ptyt przytaczeniowych (13) i (14) zwybranymu
zespotaml funkcjonalnymi manipulatora.
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