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(54) (57) УРАВНОВЕШЕННЫЙ МАНИПУЛЯТОР, 
содержащий колонну с направляющими, 
в которых расположены каретки верти­
кального и горизонтального перемеще­
ний, рычажную систему с шарнирно 
соединенным с кареткой вертикально­

го перемещения ведущим звеном и ры­
чагом и механизм уравновешивания 
рычажной системы, отличаю­
щийся тем, что, с целью повы­
шения надежности в работе, механизм 
уравновешивания рычажной системы 
состоит из пневмдцилиндра постоянно­
го давления, размещенного на каретке 
горизонтального перемещения, и за­
крепленного на штоке пневмоцилиндра 
ролика, при этом на колонне смонти­
рована планка; взаимодействующая с 
роликом и образующая с ведущим зве­
ном, рычагом и кареткой горизонталь­
ного перемещения шарнирный паралле­
лограмм.
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Изобретение относится к подъемно-- 
транспортному машиностроению, в част­
ности к уравновешенным манипуляторам, 
и может быть использовано в погрузоч­
ных манипуляторах и промышленных ро­
ботах.

Известен уравновешенный манипуля­
тор, содержащий колонну с направляю­
щими, в которых расположены каретки 
вертикального и горизонтального пере­
мещений, рычажную систему с шарнирно 
соединенным с кареткой вертикально­
го перемещения ведущим звеном и ры­
чагом и механизм уравновешивания 
рычажной системы fl 3.

Однако у известного манипулятора 
недостаточная точность уравновеши­
вания из-за большой инерционности 
противовеса.

Кроме того, большая неточность 
уравновешивания возникает при вы­
полнении механизмов уравновешивания 
рычажной системы в манипуляторах с 
большой стрелой. Все это создает 
ненадежность работы.

Цель изобретения - повышение на­
дежности в работе.

Для этого в уравновешенном мани­
пуляторе, содержащем колонну с на­
правляющими, в которых расположены 
каретки вертикального и горизонталь­
ного перемещений, рычажную систему 
с шарнирно соединенным с кареткой 
вертикального перемещения ведущим 
звеном и рычагом и механизм уравно­
вешивания рычажной системы, послед·? 
ний состоит из пневмоцилиндра посто­
янного давления, размещенного на ка­
ретке горизонтального перемещения, 
и закрепленного на штоке пневмоци- 
лйндра ролика, при этом на колонне 
смонтирована планка, взаимодейству­
ющая с роликом и образующая с веду­
щим звеном, рычагом и кареткой гори­
зонтального перемещения шарнирный 
параллелограмм.

На чертеже изображен манипулятор, 
общий вид.

Манипулятор содержит установлен­
ные ‘на колонне (не показано) карет­
ки вертикального 1 и горизонтально- 

5 го 2 перемещения, рычажную систему 
с грузодержателем 3, рычагом 4 и ве­
дущим звеном 5. Ведущее звено 5 шар­
нирно соединено с кареткой 1 верти­
кального перемещения. Кроме того, 

1Q рычаг 4 и ведущее звено 5 шарнирно 
соединены с кареткой 2 горизонталь­
ного перемещения.

Консольные концы ведущего звена 5 
и рычага 4 шарнирно соединены с 
планкой 6 и образуют таким образом 
шарнирный параллелограмм, звеньями 
которого являются консольные концы 
ведущего звена 5, рычага 4, карет­
ка 2 горизонтального перемещения и 
планка 6. Механизм уравновешивания 

20 рычажной системы выполнен в виде си­
лового цилиндра 7, на штоке силово­
го цилиндра закреплен ролик 8, взаи­
модействующий с продолжением план­
ки 6.

25 Манипулятор работает следующим 
образом.

Перемещаясь, грузодержатель 3 
воздействует на рычажную систему. 
Ведущее звено 5 и рычаг 4 воздейст- 

30 вуют на планку 6, сообщая ей переме­
щение (возможное перемещение планки 
б показано пунктиром). При этом план· 
ка всегда параллельна горизонталь­
ной плоскости. Перемещаясь, планка 

25 6 взаимодействует с роликом 8 и со­
общает штоку пневмоцилиндра осевое 
перемещение. Изменением давления в 
пневмоцилиндре осуществляют уравно­
вешивание рычажной системы манипуля­
тора .

40 Уравновешенный манипулятор даст 
при использовании положительный эф­
фект, заключающийся в повышении его 
надежности в работе и расширении 
функциональных возможностей.
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