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(54) Zafizeni pro vyvozeni prostorového pohybu

za¥{izen{ pro vyvozeni prostorového
pohybu je urdeno jako pffdavné za¥izeni
nap¥fiklad k vyloZniku manipulé&toru nebo
robotu, kde pln{ funkci tzv. zépésti.
zaf{zeni sestdvd z réamu, drZdku, kloubu
s Gepy, lofisek, kotveni motorll, uloZeni
motort a ze snfmacich prvki. K rému
i k dr%éku je p¥ipojeno po jedné vidlici,
k drZdku je jestd& pripevné&n obrébéct
stroj - napf. bruska. Konec ramen obou
vidlic jsou ukon&eny loZisky. Roviny
vidlic jsou k sob& kolmé. Do loZisek
vidlic jsou zasunuty Cepy, které jsou
upevn&ny na mezikruhovém kloubu a jejich
ogy jsou vzédjemnd kolmé. Na rdmu jsou
vytvofena kotveni pro téla motord piitlaku
a na dr?dku jsou vytvofena uloZeni cyklova-
cifch motord. K loZisklm vidlice drZdku
jsou pripojena ulofenim motort pfitlaku
a k lofiskim vidlice r&mu jsou p¥ipojena
kotveni cyklovacich motorti. Ve stfedu
kloubu jsou ulofeny snimac{ prvky. Motory
pritlaku jsou ulofeny ve svych kotvenich
kyvn& ve sm&ru vertikélnim a cyklovaci
motory jsou ulofeny ve svych kotvenich
rovné% kyvn&, ale ve sm&ru horizontdlnim.
Pistnice motord p¥itlaku jsou spojeny
s ulofenim motord p¥itlaku a pistnice
cyklovacich motord jsou spojeny s uloZenim
cyklovacich motori.
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Vyndlez se tykd zaffzeni, kterého je moZno pouZit jako p¥idavného napflklad k vyloZniku
manipuldtoru nebo robotu, kde md byt obrab&ci néstroj pritladovén k obradbéné ploge a unédden
na vykyvném rameni ovlidaném prostfedky, do nichZ je ptivédéno tlakové médium a jejichZ pomoci
je vyvozovén prostorovy pohyb. obréb&ciho ndstroje.

Dosud se obr&b&ni obecnych tvarl obrobkd a zejména odlitkd provaddf ruéné, nejcastéji
obruSovanim tak, aby bylo dosaZeno poZadované jakosti povrchu napf. pro defektoskopické
zkousky, nebo aby se odstranil ne%ddouci pfidavek. V nékterych p¥ipadech se k tomuto G&elu
poufivaji manimupétory, které nidsobf pohyby a vynaloZenou silu pracovnika, ktery s nimi
pracuje. V p¥ipadech nutnosti opracovéni relativné& velkych sérif obrobktl nebo odlitkl se
n&kdy poufivaji i jednodlelové roboty, ffzené.pfedem stanovenym programem.

Nevyhodou t&chto dosud pouZivanych systémli, zejména ru&niho, je nutnost vynaklddéni
zna&né fyzické sily, zvy¥ené ohrofeni zdravi pracovnikd plynouc!f z nutnosti jejich p¥{tomnosti
u obréb&ciho predmdtu a konedn& u robotd zdvislosti na sériich.

Za¥{zeni pro vyvozeni prostorového pohybu podle vyndlezu sestdvd z rému, drZdku, kloubu
s &epy, loZisek kotveni, ulofeni, motoru a snimacich prvki. Jeho podstata spofivd v tom,
%e k rému je pfipe&néna vidlice, zatfmco k dridku je p¥ipevndna jednak vidlice drZéku a
jednak potom obrdb&cfho ndstroje. Vidlice rédmu je ukon&ena loZisky vidlice, zatimco vidlice
dridku je ukon&ena loZisky drZféku. Ob& tyto vidlice jsou umistény kolmo proti sob& tak,
%e &epy vidlice drZéku, vloZené do loZisek drZéku, Jjsou upevn&ny na kloubu proti sob& a
%epy vidlice rému, vlofené do loZisek vidlice rému, jsou rovn&% upevndny na kloubu proti
sob&, ale kolmo k Ye&enym &eplm vidlice drZdku.

Na rdmu jsou je¥té& vytvorena kotven{ motord p¥ftlaku, a na drzédku jsou jedt& vytvo¥ena
uloZeni cyklovacfch motort. X lo¥iskim vidlice drZdku jsou pripojena uloZeni motort piitlaku
a k lo¥iskim vidlice rdmu jsou p¥ipojena kotveni cyklovacich motori.

V kloubu jsou je¥t& uloZeny snimac{ prvky. Dals{ podstata vyndlezu spo&ivd v tom, Ze
motory p¥iftlaku jsou uloZeny v kotvenich motort piitlaku kyvné ve sméru vertikdlnim a cyklovac{
motory jsou ulofeny v kotvenich cyklovacich motord rovné¥ kyvnd, ale ve sméru horizontdlnim.

Pf{stnice motord pt{tlaku jsou p¥itom spojeny s uloZenim motord p¥itlaku a pistnice
cyklovacich motorti jsou spojeny s uloZenimi cyklovacich motoru.

Hlavn{ vyhodou za¥fzenf pro vyvozeni prostorového pohybu je moZnost opracovédni, resp.
obru¥ovédni obecnych tvard napfiklad odlitkd strojnim zpisobem, a to bud v automatickém cyklu,
nebo s ruénfm ddlkovym ovl&ddnim podle zvoleného reZimu prédce. V automatickém cyklu je moZno
obrufovat i plochy, u ktergch neni pfedem zndm pfesny tvar.

Jeden pffklad praktického provedenf za¥fzen{ podle vyndlezu je zndzorné&n na p¥ipojeném
v{kresu, a to v kosém pohledu.

zatfzen{ pro vyvozenl prostorového pohybu podle tohoto ptikladu provedeni sestévéd z rdmu
1, na kterém je vytvofena vidlice 10, jeji%# ramena jsou opatfena na koncfch loZisky 11 vidlice
10 rému 1. K rdmu 1 jsou je3t& kolmo na vidlice 10 pfipojena kotveni 12 motoru 5 pEftlaku.

V lo¥isk&oeh 11 vidlice 10 rédmu 1 jsou zasunuty Zepy 21 upevnéné na kloubu 2. Tento
kloub 2 p¥ipomind prstenec, na némf jsou kolmo na sebe a vZdy proti sob& vytvofeny Cepy
21, 20 tak, %e v horizontdlni rovin& jsou vytvoreny ji% zmin¥né &epy 21 vidlice 10 ramu
1 a ve vertikélni rovin& Sepy 20 vidlice 30 drZéku 3.

Na .drZéku 3, k nému% je také upevnén obrébéci étroj, je vytovfena vidlice 30 drZéku
3, jeji¥ ramena jsou na koncich opatfena loZisky 31 dr#éku 3, do kterych zasahuji vySe popsané
Gepy 20 vidlice 30 dr¥éku 3. ’
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Vv kotveni 12 motort 5 piitlaku jséu vykyvné uloZeny nepohyblivé konce motord 5 pf¥itlaku,
jejich# pistnice jsou uloZeny v ulofenich 23 motord 3 p¥itlaku. Tato uloZeni 23 jsou pifipevnéna
k loZiskim 31 vidlice 30 drZéku 3. Vidlice 10 rdmu 1 a vidlice 30 drZé&ku 3 sméfujf{ proti

sob& a roviny jejich ramen jsou k sobé& vzéjemnd kolmé.

K drZéku 3 jsou jest& piipevnéna ulozeni 32 cyklovacich motord 6 a k loZiskim 11
vidlice 10 rdmu 1 jsou pEfipojena kotven{ 22 t&chto cyklovacich motort 6. Cyklovaci motory
6 jsou svoji nepchyblivou t4sti uloZeny v kotvenich 22 a jejich pistnice jsou spojeny s ulofenf-

mi 32 cyklovacich motord 6. Obrabéci ndstroj 8 je vysunut p¥ed drZék 3.

v pruseiku os Gepl 20 vidlice 30 drZéku 3 a &epi 21 vidlice 10 rdmu 1 jsou v tomto
pfikladu provedeni umistény uprostfed kloubu 2 snimaci prvky 4; ty sledujf{ dosaZeni mezi
ptedem nastaveného vykyvu pfi kaZdém kyvu a ddvaji signdl k vratnému pohybu obréb&ciho néstroje
8 vidy, kdyZ dosdhne oné predem nastavené hranice. Tento k¢vavy pohyb dodavaji ob&ébécimu
néstroji 8 cyklovaci motory 6, kdeZto velikost p¥{tlaéné sily na obr4b&ci ndstroj se p¥edem
nastavuji na motorech 5 piitlaku, Vv podstaté& vSak jen pfed zapo&etim obrdb&ni. B&hem obrébéni
samotného je vét8inou udrzovan konstantni ptitlak, aby se odstranily nap¥. slévérenské nerovnosti.

P¥i nap&jen{ obréb&ciho néstroje 8 na takovou nerovnost vzroste mérny tlak mezi nerovnosti
a nastrojem 8 tak, Ze se tato nerovnost odstranf{. Na druhé stran& pisobf konstantni pEftlak
i v tom smyslu, %e se opracovévané povrchy kopirujf. Jen v pfipad¥, Ze je t¥feba odstranit

.

vEt5{ nerovnost, zvéti{ se v motorech 5 p¥ftlaku p¥ftla&nd sfla na opotfebnou plochu. =

Cyklovac{ motory 6 zajisfuji oboustranny vykyv pohonu 7 obrab&c{ho néstroje 8 neboli
cyklovéni v ruznych mezich, volitelnych pomoci snimacich prvkd 4. Tak je umoZné&n kombinovany
pohyb obréb&ciho ndstroje 8 ve dvou vzdjemn& kolmych smdrech. Rém 1, a tim i jeho vidlice
10 a ostatni p¥isludenstvi je vysunutelny dop¥edu, co? neni na vykrese naznadeno, protoie
je to povaZovéno za samozfejmé. Tak se obrabéci nastroj 8 miZe p¥ibliZit k obrobku a vykondvat

i posuvny pohyb.

T{m jsou vytvofeny podminky k opracovdni libovolné plochy v prostoru. v p¥ipad& ndhlé
zmé&ny odporu nerovnosti, pusobicfho proti pritla&né sfle motoru 5 piitlaku se zvy$i p¥{itladné
sfla a také intenzita opracovadnf. P¥i poklesu odporu naopak intenzita opracovéni klesne.

Tato vlastnost za¥izeni podle popisovaného pfikladu dovoluje automaticky odstraﬂo%at men${
nerovnosti obr&b&ného povrchu a dosdhnout kone&ného spojitého tvaru obréb&né plochy.

PREDMET VYNALEGZU

1. za¥izen{ pro vyvozeni prostorového pohybu sestdvajfcf z rédmu, drZéku, &loubu s Sepy,
loZisek, kotveni a ulofeni motorl a ze snimacich prvki, vyznalené tim, Ze k rému (1) ije
ptipevnéna vidlice (10) rému (1) ukon&end loZisky (11), zatimco k drZdku (3) Jje pEipevnéna
jednak vidlice (30) drZdku (3) ukon&end loZisky (31), a jednak Prhon (7) obréb&ciho ndstroje .
(8), a %e ob& vidlice (10, 30) jsou umistény kolmo proti sobé& tak, Ze Zepy (20) vidlice
(30) drZ&ku (3), vlofené do loZisek (31) vidlice (30) drzéku (3), jsou upevné&ny na kloubu
(2) proti sob& kolmo na &epy (21) vidlice (10} rému (1), vloZené do loZisek (11) vidlice )
(10) rému "(1), a na rému (1) jsou vytvo¥ena kotveni (12) motord (5) ptitlaku, jejichZ uloZen{ )
(23) jsou ptipojena k loZiskum (31) vidlice (30) drZ&ku (3), zatimco na tomto drZdku (3) jsou
vytvo¥ena uloZeni (32) cyklovacich motord (6), jejichi kotveni (22) jsou pripojena k loZiskim
(11) vidlice (10) rému (1), pti&em? v kloubu (2) jsou uloZeny snimac{ prvky (4).

2. zatfizeni pro vyvozeni prostorového pohybu podle bodu 1, vyznafené tim, Ze motory
(5) p¥itlaku jsou uloZeny v kotevnich (12} motord {5) kyvn& a cyklovaci motory (6) jsou

ulofeny v kotvenich (22) cyklovacich motoru (6) rovnéi kyvné.

1 vykres
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