CESKOSLOVENSKA
SOCIALISTICKA
REPUBLIKA

(19)

FEDERALNI URAD
PRO VYNALEZY

POPIS VYNALEZU
K AUTORSKEMU OSVEDCENI

(21) pv 922-87 D

(22) Prihldseno 12 02 87
(40) Zvefejnéno 13 06 89
(45) Vydéno 02 07 90

267 583

(11
(13) Bl
(51) Int. CL.*

B 25 J 1/02

(75)
Autor vynaélezu

SVOBODA JIRf ing., TANVALD

57581 Bl

¢S 2

(54)

(57) Rémovy biparalelogramovy manipuld-
tor je urfen pro mezioperadni manipulaci
s volné loZenymi vyrobky nebo polotovary.
Sk1ddd se z rotalni jednotky, dopravnihe
paralelogramu a uchopovacich hlavic. Je
opat¥en zafizenim pro kompenzaci polobhy.

Rdmovy biparalelogramovy manipuldtor

obr. 1
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Vyndlez se tykd rdmového biparalelogramového manipuldtoru, jen? se sklddd z rota&nd
ulozeného zdvojeného paralelogramového mechanismu, opatfeného pfimofarym motorem a zafizenim
pro kompenzaci polohy, jehoZ souddsti je nejmén¥ jedna pasivn{, pfipadnd aktivn{ Jchopné

hlavice.

Céelem vyndlezu je zajistit vysokou tuhost a malé pFfi&né rozm@ry manipuldtoru &i ro-
botu, minimélni odstfedivé a jiné deformalni sily, pisobic{ na pfedmét manipulace pfi mani-
pulaénim pohybu, miniméln{ vzddlenost mezi manipuldtorem ¥i robotem a kruhovou sintrovaci
peci, umoZnit manipulaci nejmén¥ se dvéma pfedmity manipulace najednou, minimélni polet ma-,
nipulaénich pohyblt pfi pfenosu pfedmétd manipulace, zachovdvéni neustdle vodorovné polohy
pFedmith manipulace, kompenzaci polohy pfedmdtd manipulace a vyrazn® sniit nebo Upln& od-
stranit vysoky pod{l Zivé prdce pfi vkldddni kovovych rémedki se syrovymi vylisky z pré¥ko-
vého skla do pracovniho prostoru kruhové sintrovaci pece. Podminka kompenzace polohy pFed-
métd manipulace je nezbytn® nutné, nebol bez jejiho spln¥ni by v ddsledku precesniho pohybu
kruhového stolu sintrovac{ pece nebylo moiné pfedmdty manipulace vklddat do pracovniho pros-
toru kruhové sintrovaci pece bez redlného rizika jejich kolize s kruhovym stolem sntrovaci

pece.

V oblasti primyslovych robotlt a manipuldtori je zndmé celd Yada riznych konstruknd
technickych Fe$eni. ReSeni, vyuiivajic{ paralelogramovy mechanismus jsou popsdna napfiklad
v autorském osvédéeni SSSR 776 852 a SU 1186464 A a v patentovém spisu EP 0118033 Al.

V autorském osvédleni SSSR 776 852 se manipuldtor sklddd z rotadniho hydromotoru, hlavniho
nosného ramena, primolarého motoru a paralelogramového mechanismu, Hlavni, nosné rameno je

ve spodni &dsti spojeno s rotalnim hydromotorem & v horni, koncové ¥4sti jsou k n¥mu kyvné
pripojena ramena paralelogramového mechanismu, jejichZ pohyb je zprostfedkovén p¥imodarym
motorem, kter¥ je vykyvné pfipojen k hlavnimu, nosnému ramenu v jeho st¥edni ¥&sti. ReSen{

je zati’eno Fadou nedostatkd, které spodfvajf v tom, %Ze poufity paralelogram je zaélendn do
otevieného kinematického Fetdzce, Ze nazachovdvd stdle stejnou, horizontdlni polohu, Ze ne-
umoinuje manipulaci s vice pfedmdty najednou, a kompenzaci polohy pfe&métﬁ manipulace,

V autorském osv&d&eni SU 1186464 se manipuldtor sklddd ze dvou paralelogrsmovféh ramen, které
jsou v horni, koncové &4sti spojena prodlouienym pifidnikem a ve spodni &dsti je kaidé z obou
ramen pevné spojeno v radidlnim sméru s rotadné ulofenym ozubenym kolem. Obé kola jsou vzé-
jemn& spojena Fetdzovym pFfevodem a hnaci ozubené kolo je pohénéno prostfednictvim ozubeného
hiebenu na pistnici pf¥imofarého motoru. Nedostatek tohoto FeSen{ spolivd v tom, Ze parale-
logram je zallendn do otevieného kinematického Fetézce, Ze mid pomérn¥& sloZity hnac{ mecha-
nismus, %e neumoinuje manipulaci s vice pFedmdty souasné a kompenzaci polohy pfedm¥td mani-
pulace. V patentovém spisu EP 0118033 Al se manipuldtor sklddéd ze dvou paralelogramovych ra-
men, kterd jsou ve spodni &4sti vykyvn& pfipojena k zédkladné a v horni &4sti k segmentu troj-
thelnikového tvaru, s nimi je spojen koncovy bod hnaciho kulisového Jstroji, které je té%
pFipojeno k zdkladné. Re3eni neumoZnuje uchopovéni vice pfedm¥td maqipulace soufasné a kom-
penzaci jejich polobhy.

Nedostatky uvedenych feleni odstranuje z pfevéiné &isti rdmovy biparalelogramovy mani-
puldtor podle vyndlezu, jehoZ podstata spolivd v tom, Ze k rota¥n{ jednotce je upevnén kon-
strukéné kompaktn{ dopravn{ paralelogram, k jehoZ prodlouZienému pf{&niku je pfipojeno zafi-
zeni pro kompenzaci polohy pFfedstavované konstrukiné kompaktnim paralelogramem, ktery je
volné prisplisobivy a mé moZnost vyrovndvat diskrétni polohu prfedmétu manipulace bez pomoci

jakéhokoli pridavného hnaciho &lenu.

Vyhodou rémového biparalelogramového manipuldtoru je pfedevii{m to, %e md moZnost kom-
penzace polohy pFfedm&tu manipulace v mi{std styku s kruhovym stolem sintrovaci{ pece, jeni

mimo otd¥ivého pohybu kolem své vertikdlni osy vykondvd i pohydb precesni,

Pfedmét vyndlezu je zfejmy z ndsledujiciho popisu a schématického vykresu, kde jednotlivé
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obrézky znali: obrdzek 1 celkovy kosouhly pohled na rémovy biparalelogramovy manipuldtor
podle vyndlezu, obrézek 2 zpisob pohybu paralelogramovych ramen zaf{zen{ pro kompenzaci po-
lohy pfedmétd manipulace, obrdzek 3 moment styku pfedmétu manipulace s pracovni pgochou kru-
hového stolu sintrovaci pece, obrédzek 4 pfipad, kdy pracovni plocha kruhového stolu sintro-
vaci pece je ve spodni poloze a kdy jeSt¥ nedojde k vychylen{ paralelogramovych ramen za-
Fizeni pro kompenzaci polohy, obrdzek 5 p¥ipad, kdy pracovni plocha kruhového stolu sintro-
vaci pece je Edstein& posunuta o vertikdlni vychylku +y,e Vv disledku vertikdlni vychylky
¥, nésledn¥ dojde k uhlové vychylce +3V1 paralelogramovych ramen zaf{zeni pro kompenzaci
polohy. Obrdzek 6 zna®{ pfipad, kdy je pracovni plocha kruhového stolu sintrovaci pece po-
sunuta o vertikdlni vychylku Yo kterd je v&t3{ ne?f vertik4lnf{ vychylka Yy Vertikdlni
vychylce +y, analogicky odpovidé uhlové vychylka Yo kterd je v&t5{ ne: vhlovd vychylka +qﬁ‘
Rémovy biparalelogramovy manipuldtor se sklddd z rotaln{ jednotky 1 s vertikdlni osou
otéfeni. Rotalni jednotka 1 je ve své spodni &&sti uloZena oto&n¥ na zdkladnim rdmu 2 a ke své
horni &isti mé pevn¥ pripojenu podkladovou plotnu 3. Na podkladové plotn& 3 jsou kyvn& uloiena
nosnéd ramena 4, 5 dopravniho paralelogramu, z nichZ nosné rameno 4 je hnaci a nosné rameno 5
hnané. K nosnému ramenu 4 je v jeho spodni ¥4sti kinematicky pF¥ipojen pFfimolary motor 6, jeni
je kyvné pfipojen k rotaini jednotce 1. Nosné ramena 4, 3 dopravniho paralelogramu jsou ve své
horni ¥dsti propojena prodlouienym p¥i¥nikem 7, K n&mu je po obou strandch rdmové konstrukce
kyvné uchyceno za¥izen{ pro kompenzaci polohy, které se sklddd z dvojice volné& pFfizpusobivych
paralelogramovych ramen 8, 9. Ob& paralelogramovd ramena 8, 9 jsou v dlisledku gravita®nl sily
udriovdna ve spodni poloze, kterd je omezena pruZnym dorazem 13, jen%f je po obou strandch
rimové konstrukce pFipevn&n ke koncové &4sti pfodlouieného pEi&niku 7 pod ob&ma paralelogra-
movymi rameny 8, 9. K Uhlovému vychyleni obou paralelogramovych ramen 8, 90 thel +4/ miie
dojit pouze tehdy, je~li pracovni plocha kruhového stolu 14 sintrovaci pece v daném okamiiku
a v mistd styku s pfedmdtem manipulace posunuta o vertikdlni vychylku +y. Ob& dvojice para-
lelogramovych ramen 8, 9 vzdjemn¥ propojuje deska 10, kterd slouii jednak jako pFi¥nik obou
paralelogramd zaFizen! pro kompenzaci polohy a jednak k umfst¥n{ nejménd jedné iuchopné hlavi-
ce 11. Pro uchopovin{ kovovych rémeékl 12, jakoZto pFedmdti manipulace, lze s vyhodou vyuift

elekiromagnetickou uchopnou hlavici,

Po uvedeni rdmového biparalelogramového manipulédtoru do chodu dojde k uchopeni kovovych
rimeélii 12 ze zdsobniku 15 prostfednictvim uchopné hlavice 11 a k pfesunu nosnych ramen 4, 3
od zdsobniku 15 k pracovni plole kruhového stolu 14 sintrovaci pece tak, %e se t&%i3t& kovo-
vy¥ch rémetkd 12 dostane do t&sné blizkosti vertikdlni osy otdleni rota¥ni jednotky 1. Po o-
tofeni rotaini jednotky 1 o 180° nédsleduje pfesun nosnych ramen 4, 5 od zdsobniku 15 k pra-
covni plo¥e kruhového stolu 14 sintrovaci pece, po némi dojde k uloZeni kovovych rdme&ki 12
na pracovni plochu kruhového stdu 14 sintrovac{ pece, Ddle ndsleduje pfesun nosnych ramen
4, 3 od pracovni plochy kruhového stolu lﬁ k zésobniku 15, otoleni rotalni jednotky 1 o 180°
a op&t pfesun nosnych romen 4, 5 od pracovni plochy kruhového stolu 14 smérem k zdsobniku 135

a cely cyklus uvedenych pohybi se opakuje.

Vyndlez lze pouiit u kruhovych sintrovacich pec{ k mezioperaéni manipulaci s volné lo-
Zenymi vyrobky pfi zachovdni jejich stdle stejné prostorové orientaci i tam, kde v disledku
stisndnych prostorovych podminek nelze pouiit manipuldtor &i robot s vysuvpym , rotadné ulo-

Zenym ramenem,
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Rémovy biparalelogramovy manipuldtor, sklddejici se z rota&ni jednotky, dopravniho
paralelogramu, tvoreného podkladovou plotnou, nosnymi rameny a prodlouienym pFiénikem a nej-
méné jednou &chopnou hlavici vyznateny tim, Ze k prodlouienému p¥i¥niku /7/ jsou vykyvni
pfipojena paralelogramovéd ramena /8, 9/, kterd jsou propojena deskou /10/, na ni% je pFi-
pevnéna nejménd jedna l;ChOpné hlavice /11/.

3 vykresy
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