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Posuvna dvojvezikava nosnikava jednetka s naraZkovym palahgvanim
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Posuvnd dvajvozikovd nosnikova jednot-
ka s nardzkovym polohovdnim je urlend

pre pripevaenie a horizontdlny priamotiary
pohyh dvoch samostatnych operano-mani-
pulatnych ramien manjpuldtorov. RieSenie
vyuZiva dvojicu vzdjomne prepojenych sa-
mostatnych vozikov posuvne uloZenych na
vodiacich liStdch nosnika, opatrenych ro-
taénym pohonovym uzlom a vysuvanym pal-
covym mardZkovym mechanizmom, pri¢om
prierez nosnika a vodiacich pldch umoZiiu-
je lubavolnd orientdciu jednotky v horizom-

tdlnej palohe.
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Vynédlez sa tyka posuvnej dvojvozikovej
nosnikovej jednotky s nardZkovym poloho-
vanim urfenej pre pripevnenie a horizon-
tdlny priamodiary pohyb dvoch samostat-
nych operatno-manipulatnych jednotiek
priemyselnych manipuldtorov s univerzil-
nou polohou vozikov.

Stdasné typy priemyselnych manipulédto-
rov vyuZivaji prevaZne jednovozikovy sy-
stém s Gfelovo rieSenymi prierezovymi tvar-
mi vodiacich 1i8t, pritom tvar vedeni umoZ-
fiuje polohu vozika bud zvisle, alebo hori-
zontdlne orientovanu. V pripade vybavenia
manipuldtorov dvojicou samostatnych ope-
raéno-manipulaénych ramien, napriklad pre
minimalizédciu ¢asov priamej vymeny obrob-
kov za neobrobené dielce v technologic-
kych priestoroch vyrobnych zariadeni, ale-
bo napriklad pre zvySenie kadencie mani-
pulaénych tkonov pri prekladani, je tieto
moZné upevnit iba na jeden posuvny vozik,
ak to €elnd plocha vozika, orientdcia vozi-
ka a tuhost vozika dovoluje, pri¢om jedno-
vozikovy "systém v takych pripadoch ob-
medzuje nielen uZitoénd nosnost opera&no-
-manipulaénych ramien, ale aj moZné roz-
mery manipulovanych predmetov.

VysSie uvedené obmedzenia v podstatnej
miere odstrafiuje posuvnéd dvojvozikovéa nos-
nikovd jednotka s nardZkovym polohova-
nim, pre pripevnenie a horizontdlny pria-
mociary pohyb dvoch samostatnych operat-
no-manipulatnych ramien manipulatorov,
podla wvyndlezu, ktorej podstata spodiva v
tom, Ze nosnik je opatreny dvomi vodiacimi
liStami, ma ktorych sii prostrednictvom pria-
mod&iarych kladkovych vedeni uloZené po-
suvne dva samostatné voziky navzédjom pre-
pojené spojovacim tiahlom. K jednému z
vozikov je pripojeny rota&ny pohonovy uzol,
ktory prostrednictvom vystupného ozubené-
ho pastorka spoluzaberé s pojazdovym hre-
befiom upevnenym mna nosniku. Zaroveii je
jeden z vozikov opatreny vysuvnym palco-
vym nardZkovym mechanizmom a snimaco-
vou hlavicou pre spolukomunikédciu s pre-
zoraditelnymi pevnymi nardZkami a presta-
viteInymi clonkami snimadov poldh, ktoré
st umiestnené na nosniku v priestore medzi
vodiacimi li§tami zo strany vozikov. Vodia-
ce plochy vodiacich li8t si usporiadané do
proti sebe orientovanych pismien V, pri-
¢om hlavné vodiace plochy obidvoch vodia-
cich 1i8t leZia v spolonej rovine rovnobeZ-
nej s elami vozikov a zvieraji s prislusny-
mi vedlaj§imi vodiacimi plochami ostry
uhol. )

RieSenim posuvnej nosnikovej jednotky s
dvoma samostatnymi vozikmi, navzgjom pre-
pojenymi spojovacim tiahlom sa podstatne
Zvy8i uZitofnd nosnost operadno-manipu-
laénych ramien manipuldtorov i moZnost
manipuldcie s velkorozmerovymi predmet-
mi bez obmedzenia upinacich pldch pre pri-
pevnenie operafno-manipulaénych ramien.
Naviac rieSenie podla vyndlezu umoZiluje
vyuZitie operadno-manipula&nych ramien s
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vy$sim stupiiom zloZitosti a vy38im stupiiom
voInocsti. Prierezové rie§enie vodiacich ploch
umoZiiuje orientdciu vozikov v lubovolnej
univerzalnej polohe, tak v zvislej, ako aj
horizontdlnej odvratenej od podlahy, pri-
padne horizontdlnej zo strany podlahy a vy-
uZiteInost posuvnych dvojvozikovych nos-
nikovych jednotiek, tak u maddroviiovych
portalovych manipuldtorov, ako aj u pojaz-
dov po podlahe. ,

Na pripojenych vykresoch je vyobrazeny
priklad prevedenia posuvnej dvojvozikove]
nosnikovej jednotky s nardZkovym poloho-
vanim podla vynalezu, kde na obr. 1 je zné-
zorneny priklad celkového prevedenia po-
suvnej jednotky a na obr. 2 znédzorneny
prierez posuvnou jednotkou.

Tenkostenny nosnik 1 obdlZnikového prie-
rezu je z vonkajSej strany opatreny dvomi
pozdlZnymi vodiacimi litami 2, pozdlZnym
pojazdovym hrebeitiom 3 a v priestore med-
zi vcdiacimi listami 2 vybratim pre presta-
vitelné clonky 5 snimaov pol6h a vybra-
tim pre upevnenie pozdiZneho nardZkového
hrebeiia 4 s prezoraditelnymi pevnymi na-
rdzkami 6. Dvojice vodiacich pléch 11, 11°
na vodiacich li§tdch 2 siti v tvare proti sebe
orientovanych pismien V, pri€om hlavné vo-
diace plochy 11° leZia v spolofnej rovine a
zvieraja s vedlaj$imi vodiacimi plochamill
ostry uhol. Na vodiacich plochach 11, 11°
st prostrednictvom priamoéiarych kladko-
vych vedeni 10 posuvne zoradené dva sa-
mostatné voziky 7 navzédjom prepojené spo-
jovacim tiahlom 17. K jednému z vozikov 7
je pripevneny rotaény pohonovy uzol 12
spoluzaberajtci prostrednictvom vystupné-
ho ozubeného pastorka 13 s pojazdovym
hrebefiom 3 nosnika 1. Naviac pre zabezpe-
Cenie narad’kového polohovania a snimania
polohovych a pohybovych stavov je jeden
z vozikov. 7 dovybaveny na &ele 18 vysuv-
nym palcovym nardZ?kovym mechanizmom
14 realizujicim prostrednictvom dvojice vy-
suvnych nard?kovych palcov 15 zastavova-
nie na naprogramovanej polohe danej pri-
sluinym pevnym dorazom 16 a dalej je je-
den z vozikov 7 dovybaveny snimatovou
hlaviccu 8 pre indikdciu cloniek 5 snima-
gov. poléh zoradenych podla potreby pohy-
bovej Struktiry posuvnej nosnikovej jed-
notky v rdmci manipula¢ného cyklu pre za-
radenie brzdenia rotatného pohonového
uzla 12, vysunutie vysuvného naréZkového
palca 15, urfenie polohy ma pevnej nardZke
6 a zaradenie bezpefnostného spinaga pred
havarijnym pevnym dorazom 16. Voziky 7
sti opatrené naviac stieradmi 8 pre oSetroc-
vanie povrchu vodiacich pléch 11, 11‘. Ro-
tatny pohonovy uzol 12, vysuvny palcovy
nard?kovy mechanizmus 14 a snimacova
hlavica 8 moZ%u byt upevnené na lubovol-
nom z dvojice vozikov 7, naviac moZnosti
dvojpolohovej orientdcie rotaénych pohono-
vych uzlov 12, ich upevnenia z oboch strdn
vozikov 7 i dvojpolohovd vzdjomnd orien-
tdcia vozikov 7 voli sebe umoZiuja vysoky
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priestorového dovybavenia z hladiska ovl4-
dacich, privodnych a rozvodovych prvkow
celkovej zostavy manipulatorow.

stupetl variability celkovej zostavy posuv-
nej dvojvozikovej nosnikovej jednotky po-
dla vynédlezu podla konkrétnych potrieb

PREDMET VYNALEZU

1. Posuvna dvojvozikovd mosnikovd jed-
notka s nardZkovym polohovanim, pre pri-
pevnenie a horizontdlny priamodéiary pohyb
dvoch samostatnych pohyblivych operadno-
-manipulaénych ramien manipulétorov, vy-
znatend tym, e nosnik (1) je opatreny dvo-
mi vodiacimi li§tami (2) s vodiacimi plo-
chami (11, 11‘), ma ktorych st prostred-
nictvom priamod¢iarych kladkovych vedeni
(10} uloZené posuvne dva samostatné vo-
ziky (7}, prepojené mnavzdjom spojovacim
tiahlom (17]), prifom jeden z vozikov (7)
je opatreny rotaénym pohonovim uzlom
(12), ktory prostrednictvom v§stupného o-
zubeného pastorka (13) spoluzaberd s po-
jazdovym hrebetiom {3) upevnenym na nos-
niku (1) a jeden z vozikov (7) je opatreny

vysuvnym palcovym mardZkovym mechaniz-
mom (14) a snimacovou hlavicou (8), pri-
¢om nosnik (1) je v priestore medzi vodia-
climi listami (2) zo strany vozikov opatreny
nardZkovym hrebefiom (4) s prezoraditel-
nymi pevnymi nardZkami (6) s prestavitel-
hymi clonkami (5) snimadov poldh.

2. Posuvna dvojvozikové nosnikova jednot-
ka s narazkovym polohovanim podla bodu
1 vyznadend tym, Ze vodiace plochy (11, 11°)
vodiacich 1i8t (2) si usporiadané do tvaru
proti sebe orientovanych pismien V, prifom
hlavné vodiace plochy (11‘) obidvoch vo-
diacich 1ist (2) leZia v spolofnej rovine
rovnobeZznej s Celami (18) wozikov (7) a
zvieraji s vedlajSimi vodiacimi plochami
(11) ostry whol.

Zrlistry v»ykresov-
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