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Vyndlez sa tyka kon¥trukéného usporiadania moduldrnej jednotky s kx{bom pohyblivym
v.troch osiach v priestore. Pohyby kfbu si zabezpefené pou#itim troch servomotorov a
vhodnou kombiniciou prevodov, umiestnenych v kon¥trukeii jednotky tak, aby pohyby klbu
boli v &o najmen¥ej miere navzéjdm mechanicky zévislé. Kondtrukeia x{bu je volend tak,
aby sa osi rotdcie jeho jednotlivych Zasti pretfnali v jednom bode.

Doteraz zndme moduldrne jednotky vyuéivajﬁce pédobnj princip pohonu jednotlivych

gagt{ kTbu maji odli3né konStrukéné usporiadenie a umiestnenie pohonov a prevodov.
Ich nevyhody si nasledovné. Niektoré z nich maji mechanicky zdvislé pohyby jednotli-
vych Sast{ kibu a nembZu preto dosiehnit zrovnatelné. vystupné rychlosti jeho jednot-
livych dastf vo vietkych smeroch pohybu pri rovnakych vykonoch a otétkovych moZnos-—
tiach motorov. U nieictorych typov je zloZitejdie kon&trukéné usporiadanie pohonov a
prevodov, &o mé za nésledok komplikovanejsie a ta¥sie konstrukeie, ktoré negativne
ovplyviujd dynemiku celého zariadenia. '

Uvedené nedostatky si odstrénené modulérnou jednotkou s kfbon s tromi stupnami
voTnosti pohybu podla vynélezu, ktorého podstata spodiva v &iastodnom odstrdneni zé~
vislych pohybov k{bu vhodnym konStrukénym usporiadanim motorov a prevodov tak, Ze
prvy motor je umiestneny v zadnej Gasti jednotky, bud pevne, alebo pohyblivo, & po-
mocou neho sa spolu s kfvom oté¥aju aj Jalsie dva motory. Od tychto motorov je pohyd
privéddzany na sklépanie a otéd¥anie koncového &lena kfbu, pridom zdvislost' ich pohy-
bov je zniZend na nepatrad hodnotu vhodnym umiestnenim reduktorov.

Modulérna jednotka sa javi ako kompaktny celok, prifom motory pre pohon skldpa-
nia a rotdcie koncového &lena x{bu s umiestnené v otodnom telese a krdtiaci moment
od nich je prendSany v zdvislosti od ich polohy hriadelni a spojkemi pre spdjanie
rovnoﬁeznjch alebo nerovnobeZnych hriadelov. Kon&trukcia xfbu je kompaktnd, s pohybu-
jicim sa telesom sklépania, v ktorom sd uniestnené prevodovky s vysokym prevodovym
pomeron a kuZelové ozubené gikolie, pomocou ktorého sa pohyb prendsa na koncovy &len
x{bu. Prevodovka pre pohon koncového &lena mé%e by‘d‘umiestnené v telese skldpania
tak, Ze pohédna koncovy &len priamo, alebo prostrednictvom kxuzelového ozubeného sikole~
sia. : )
Na pripojenyeh vykresoch je na obr. 1 v reze zr_xézornené kon¥trukiné usporiadanie
noduldrnej jednotky s kfbom s tromi stupnami voTnosti v zdkladnom prevedeni a na obr.
2 je alternativne rieZenie moddldrnej jednotky s odli¥nym usporiadanim pohonu rotécie
kIbovej jednotky a prevodovky koncového ¢lena. '

Moduldrna jednotka s trojstupnovym kibom je podla obr. 1 tvorend telesom 1,
v ktorom je uloZené oto¥né teleso 2, v ktorom je upevneny servomotor 3 rotdcie, otddky
ktorého sii redukované harmonickou prevodovkou :_1_»_2 ktord je upevnend v telese 1 a vystup
ktorej je spojeny s otolnym telesom 2. V oto¥non telese 2 je upevneny servomotor 5
skldpania, oté8ky ktorého si pomocou hriadela 6 sklépenia ulozeného v kibe 7 prevede-
né na kuZelovy ozubeny prevod 8 skldpania a redukované harmonickou prevodovkou 9
skl4pania, ktord je upevnend v klbe 7 a jej vystup je spojeny s telesom 10 sklé-gania.
V otodnom telese 2 je zdroven upevneny servomotor 11 koncovej rotdcie, otddky ktorého
s prevedené pomocou hriadel’aLZ_ uloZeného v kael,na vstupny kuZelovy ozubeny pre-
vod .1_3_, ktory je spojeny & harmonickou prevodovkou 14 koncovej rotdeie, vystup kto-
rej je spojeny s kolesom 15 zaberajicin s pastorkom 16, ktory je spojeny s koncovym
&lenom 17 otolne uloZenym v telese 10 skldpania a na.z‘cory’ néZu byt' pripevnené prend-
Sané predmety 18, alebo technolog;ic}_:z hlavice.

Kongtrukiné usporiadanie modulérnej jednotky s trojstupnovim zalp:'istim podlh obr.
je tvorené telesom 1, na ktorom ;je pripevneny servomotor 3 rotécie a harmonickéd prevo-
dovka 4 rotdeie, ktord je svojim vystupom spojend s'otoén:ﬂn telesom 2. Vstupny kuzeYovy
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ozubeny prevod 13 je spojeny s kuiefovym ozubenym kolesom lz_zaberajﬁcim s pastorkom
16, ktory je spojeny s harmonickou prevodovkou 14 koncovej rotdeie, vystup ktorej je
spojeny s koncovym &lenom 17.

Moduldrnu jednotku s trojstupiovym kfbom je moZné pou?it pri stavbe priemyselnych
robotov a manipulétorov, u ktoryeh sa vyZaduje vy33f podet stupnov volnosti a ktoré
najd vykondvat rozne technologické a zlo¥ité manipuladné funkeie a operdeie, pridom na
koncovy &len 17 trojstuphového kfbu je mozné upevnit Tubovolnd technologickd hlavicu,
napr. zvéraci hordk pre oblikové zvéranie, bodovacie kliedte pre bodové zvéranie,
striekaciu pistol' pre nandSanie néterov, alebo lubovolné chépadlo pre prend$anie bre-
mien rdznych tvarov a hmotnostf. V zdvislosti na kon¥trukinom prevedenf telesa 1 moZ-
no moduldrnu jednotku s trojstupnovym zébﬁstim pouzit ako samostatni jednotku, alebo
ako kyvmi jednotku v robotoch s multiuhlovou kinematickou Struktdrou, alebo vysuvnd
jednotku v robotoch s inymi kinematickymi ¥truktirami.

PREDMET VYNLLEZU

1. Modulérna jednotka s trojstupnovym kibom, osi pohybu ktorého sa pretinajd
v jednom bode a pohony ktorého si umiestnené mimo kfbu, vyznadujica sa tym, Ze pozostd-
va z telesa (1), motora (3) rotédecie, prevodovky (4) rotdeie, prevodovky (14), kolesa
(15), pastorka (16) a koncového &lena (17), otodne ulo%eného v telese (10) skldpania,
ktoré je spojené s vystupom prevodovky (9) skldpania, ktord je upevnend v kIibe (7)
a svojim vstupom spojend s prevodom (8) skldpania, ktory je pomocou hriadela (6) skis-
pania spojeny s motorom (5) sklédpania,ktoré je upevnené v otolnom telese (2), ktoré je
uloZené v telese (1) a v ktorom je upevneny motor (11), ktory je pomocou hriadela (12)
spojeny s prevodom (13).

2. Moduldrna jednotka s trojstupnovym kIbom podla bodu 1 vyznadujica sa tym, Ze
v ctodnom telese (2) je upevneny motor (3) rotdcie, ktory je svojim vystupom spojeny
s prevodovkou (4) rotdecie, ktord je upevnend v telese (1) a svojim vystupom spojend
s otolnym telesom (2). '

3. Moduldrna jednotka s trojstuphovym kibom podla bodu 1 vyznadujlca sa tym, Ze
prevod (13) je spojeny so vstupom prevodovky (14) upevnenej v telese (10) skldpania a
ktord je svojim vystupom spojend s kolesom (15) zaberajicim s pastorkom (16) spojenym
s koncovym &lenom (17).

4. Moduldrna jednotka s trojstupnovym kfbom podla bodu 1 vyznadujica sa tym, Ze
na telese (1) je upevneny motor (3), ktory je spojeny s prevodovkou rotdeie (4), ktord
je upevnend v telese (1) a svojim vystupom spojend s otolnym telesom (2).

5. Moduldrna jednotka s trojstupnovym kfbom podla bodu 1 vyznalujieca sa tym, Ze
prevod (13) je spojeny s kolesom (15), ktory je v zdbere s pastorkom (16); ktory je
spojeny s prevodovkou (14), ktord je upevnensd v telese (10) skldpania a:.svojim vystu-
pom spojend s koncovym &lenom (17). :
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