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URZHDZENIE ELIMINUJACE WPLYW SZTYVNOSCI PRZEWODOW ENERGETYCZNYCH I SYGNALOWYCH
NA VYNIK POMIARU

Prsedmiotem wynalazku jest urzadsenie eliminujqce wpiyw sstywnosocl przewodéw energe-
tyosnych 1 sygnatowych na wynik pomiaru wielkoéci fisyocmnyoh wystepujgcych na narzedsin
umiessosonys wras 3 silnikiem napedzajgoym na ursgdseniu manewrujqoym, awlaszosa na robo-
ole prsemysiowym, :

¥V ananyoch urzgdzeniach roboozych, w ktérych narsedzie wraz s silnikiea napedzajgocym
umieszosone jest na urzgqdzeniu manewrujgqoym, wyposaZonych w ozujniki sil lub momentédw,
wynik pomiaru jest snieksztalcony przez wplyw sstywnodol prazewodéw doprowadzajqoych caynnik
roboosy do silnika hydreulioznego. Na skutek zasilania 8ilnikéw hydraulioznych osynnikiem
o wysokim oiénieniu, zakléoenia pomiaru sq na tyle duze, Ze aby pomiar mégl wniesé raetela
ne informmoje o procesie ogranicza sile swobode ruchévw urzqdzenia manewrujgcego. Jest to
povaina wada ograniosajqoa w sposéb istotny wykorsystanie ursqdzed manewrujaoyoh, swlass-
osa robotéw praemystowyoh,

Zgodnie = yynalaskiem silnik napedzajqoy narsedsie 1 podstawy czujnikéw sgq praymocowa~
ne do urszqdsenia manewrujgoego za poirednictwem iqommnika, a oprava narsedsia polgosona
Jest meehanicanie s wejfolem ozujnikéw, Silnik napedsajacy narzedzie jest polgozony s nim
sa poérednioctwea praegubbéw elastycammych,

Przedmiot wynalazku jest uwidoozniony w praykiadazie wykonania na rysunku, ktéry
prsedstawia schemat uragdzenia wediug wynalazku; Do urzadaenia manewrujgcego, np. robota
priemyslovego praymocowany Jest rgoznik 2, do ktérege przymocowany jest silnik 3 napedzae
Jaoy narsedzie 9 oraz podstawy oszujnikéw 4 Do silnika 3 doprowadszone sq praewody energe-
tyome 5, ktére 1qozq sie¢ z odoinkami przewodéw emergetycmnych 3 biegnacyoch wzdiuZz ursg-
dzenia manewrujgoego za pomoog przegubdw 7., Przeguby 7 sq umieszozsone w ten sposéb, ze
umosliviajq ruchy uragdzenia manewrujqoego 1 we wszystkich plaszsosysnach, Z wejéciem
osujnika 4 polgozona.jest mechanioznie oprawa 8 narzedsia 9. Oprawa 8 jest polqozona
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z narzedziem 9 za posSredniotwem tiumika 6, Narzedzie 9 jest polgsczone z silnikiem 3 za
poérednictwem elementu przegubowego 10, Wielkodol fizy:zne wystepujgce w trakcie wykony-
wania ruchéw roboczych narzedzia 9 w stosunku do przedamiotu obrabianego 11 sg mierzone
prazez ozujniki 4, WV urzgdzeniu wediug wynalazku zostal ocalkowicie wyeliminowany wplyw
sztywnodol przewodéw emergetycznych i sygnalowych na wynik pomiaru wielko$ci fizyoznych
wystepujgeyoch w trakcie ruchu roboczego narze¢dzia 9 w stosumku do przedmiotu obrabiane-

go 11,

Zastrze2enia patentowe

1, Urzgqdzenie eliminujgce wplyw sztywnodcl przewodbéw emergetycznych i sygnalowych na
wynik pomiaru wielkosSci fizyoznych wystepujacych na narzedziu umieszozonym wraz z silni-
kiem napedzajgcym narz¢dzie na urzgdzeniu manewrujqoym, zwlaszcza na robocie przemysio-
wym, znamienne tym %2 silnik /3/ napedzajgoy narzedzle /9/ i podstawy czuj-
nikéw /4/ sg przymooowane do urzgdzenia manewrujacego /1/ za posrednictwem laczmika /2/,
a oprawa /8/ narzedzia /9/ polaczona jest mechanicznie z wejéociem ozujnikéw /L4/,

2, Urzadzenie wedlug zastrz, 1, znamienne t y my 2e silnik /3/ jest polg-
czony z narzedziem /9/ za poérednictwem przegubbw /i10/ elastycznych.
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