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Oppfinnelsen angdr en anordning ved en manipulator av den
art som beskrevet i innledningen til krav 1. Oftest er det ngpdvendig
& tilveiebringe bevegelsesenergi til verktpyet fra en basis-
del til maskinen, og bevegelsesenergien er ofte fluid med
overtrykk. Ved vanlige kjente anordninger blir fluidet
transportert fra basisdelen til endeeffktorverktgyet ved
hjelp av fluidfgrende slanger som er anordnet langs enheten '
og anordnet med slakk for & tillate relativ bevegelse mellom
verktgyet og basisen. Ved manipulatorer som har mange enkle
eller sammensatte bevegelser mellom relative deler er det
mulig at slangene kan hindre verktgybevegelsen og slangene
kan selv bli gdelagt ved utflating eller gnidning mot

maskinkomponenter da armen er leddet.

Ovenfor nevnte ulemper ved tidligere kjente anordninger unn-
gaes ved hjelp av en anordning av den innledningsvis nevnte
art og hvis kjennetegnende trekk fremgér av karakteristikken

til krav 1. Ytterligere trekk ved oppfinnelsen fremgar av underkravene.

Oppfinnelsen er vist i forbindelse med en manipulator av
robottypen som har en endeeffektor som er bevegelig i for-
hold til en referansebasis slik som en leddet arm eller bom.
Et flerakseleddet koblingssystem lenker sammen basisen med
endeeffektoren og koblingsdrevet er anbrakt inne i et hus.

En forbedret innretning for & forbinde fluidbevegelsesener-
gien fra basisen til endeeffektoren innbefatter flere i serie
anordnede fluidkanaler fra basisen til endeeffektoren, inn-
befattende et fylt rom dannet i koblingshuset. Koblingshuset
tilveiebringer sdledes fluidkommunikasjon mellom drivkompo-
nentene, da robotarmen er leddet. Tetningsorgan er anordnet
ved drivkomponentene og koblingshuset for & opprettholde

variert fluidiumspdvirkningstrykk i systemet.

Oppfinnelsen skal beskrives narmere med henvisning til teg-

ningene, hvor:
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Fig. 1 viser et sideriss av en leddet manipulator.
Fig. 2 viser et snitt gjennom manipulatorens hgyre ende

p& fig. 1.

Fig. 1 viser en leddet manipulator 10 slik som beskrevet i
US-patent nr. 4.068.536, som har rotasjonsbevegelser i ret-
ningen til de tre enkelte elementenes piler: ytre aksel 11,
hus 12, og endeeffektor 13. Den ytre akselen innbefatter
en referansebasis for den relativt bevegelige endeeffektoren
13. Manipulatoren 10 er forsynt med et verktegy, slik som
en griperenhet 14 pa dens endeeffektor 13 for & gripe et
verkstykke (ikke vist), men verktgyet kan forgvrig veare

et hvilket som helst velkient verktgy som kan bli anvendt
pd manipulatorenheter. Flere koaksialdrivaksler er anvendt
i basisdelen 15 til manipulatorarmen 16 og det skal henvises
til ovenfor nevnte US-patent med hensyn til enkeltheter ved
koaksialdrivenheten. Sentraldrivakselen 17, som det for-
gpvrig fremgdr av nevnte patent, er forsynt med en koaksial
kanal eller boring 18 og en vanlig rotasjonskobling 19 er
skrudd inn i den venstre enden av armen 1l6. Den gjengede
midtdelen 19%9a til rotasjonskoblingen 19 er tilpasset rela-
tivt & rotere i forhold til det ytre huset 19b som er for-
bundet ved hjelp av en slange med en fluidkilde gjennom en
portventil 21. Slike rotasjonskoblinger for tilf¢réel av
fluidenergi til en roterbar aksel er i og for seg velkjent
og detaljer ved denne koblingen er av denne grunn utelatt

i beskrivelsen.

Snittet vist pa fig. 2 viser den hgyre enden av enheten pa
fig. 1 hvor den relativt roterbare endeeffektoren 13 erx
fastgjort til huset 22 til griperenheten 14 ved hjelp av
skruer 23 og en fluidiumstetning 24 er anordnet mellom de
to 13,22. Griperenheten 14 har et midtstempel 25 som er
pavirket av fluidium til hgyre og reverspavirket av en
forspenningsfjar 26 for & lukke gripefingeren 27 ved hjelp
av en i og for seqg kjent tersmekanisme, som er n@rmere
bestemt f.eks. i US-patent nr. 4.185.866. En boring 28 er
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anordnet gjennom sylinderendekappen 29 slik at fluidium kan
ga inn og ut av den venstre sylinderdelen 30 til gripehuset
22. Endeeffektorakselen 31 er roterbart anordnet i koblings-
huset 12 og huset er dannet ved spaltede, relativt roterbare
deler 1la, 12a for & fullfgre leddingen av enheten. Ved den
viste konstruksjonen er husdelen lla utfgrt i et med den
ytre akselen 11. Midtdrivakselen 17 strekker seg inn i -
det indre kammeret eller fylte rommet 32 dannet ved hijelp

av de sammenkoblede husdelene lla, 1l2a. Den koniske tann-
hjulanordningen vist ved heltrukne og fantomopptrukne linjer
viser rotasjonsmessige bevegelser pd fig. 1 énten sekvens-
messig eller samtidig. Midtkanalen 33 gjennom midtdrivakse-
len 17 forlgper gjennom akselens 17 ende 34 og inn i flui-
diumskommunikasjon med det fylte rommet 32 dannet i huset 12.
En andre kanal 35 er dannet-gjennom endeeffektorakselen 31
som likeledes forlgper inn i fluidiumskommunikasjon med det
fylte rommet 32. Tetningene 36, 37, 38 er anordnet rundt

de koaksiale drivakselene 11, 17, 39 til manipulatoren 10

og rundt endeeffektoren 13 slik at de er tettet relativt i
forhold til huset. Husdelen lla, 1l2a er ogsd forsynt med

en tetning 40 for a opprettholde fluidiumstrykket i rommét
32 ndr husdelen lla, 12a blir relativt beveget i forhold

til hverandre. Fluidium med overtrykk slik som luft kan
derfor bli f¢rt gjennom midtdrivakselen 17, rommet 32 og
endeeffektoren 13 for & bevirke en apningsbevegelse for
gripefingrene 27 til gripeenheten 14 ved et gnsket tidspunkt.
Ved bevirkning av utslipning av fluidium gjennom en port-
ventil 21 slik som den viste solenoiddrevne luftventilen

vil forspenningsfjaren 26 drive stempelet 25 mot venstre

og bevirke frigjering av lufttrykket og padfgplgende klemming

av gripefingreneas 27.

Mens fluidiumet kan bli brakt inn i rommet 32 gjennom midt-
drivakselen 17 ndr den ytre akselen 11 er underlagt kontinuer-
lig rotasjon, for tilfelle hvor den ytre akselbevegelsen er
mer begrenset, kan fluidiumet bli valgfritt fert i kanal

inn i husrommet 32 ved anvendelse av en ytre slangeenhet 41
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og utelatelse av midtkanalen 33 og rotasjonskoblingen 19.
Nar endeeffektorbevegelsen er begrenset kan likeledes flui-

diumet bli fgrt i kanal fra husrommet til verktgyet ved &

anvende en ytre slangeenhet 42.

Det skal her bemerkes at det anvendte verktpyet pd ende-
effektoren ikke er begrenset til griperne eller ogsd stempel-
drevne anordninger. En diafragmapavirkningsinnretning for
en trykkbryter kan f.eks. bli trigget med fluidiumstrykket.
En direkte strdle med overtrykksfluidium fra enheten kan

bli benyttet ved en arbeidsstasjon.

Mens det ved beskrivelsen i forbindelse med enheten har
blitt nevnt at et overtrykk vil vere vanligvis anvendt for

& drive stempelet er det i tillegg mulig & anvende negativt
trykk eller vakuum for & trekke et stempelelement eller dia-
fragma i en ¢gnsket retning. En kombinasjon av over- og
undertrykk kan bli anvendt for & fullf¢re den ¢gnskede
bevegelsen. Ved det viste eksempelet virker et undertrykk
anvendt ved venstre enden av stempelet som en ytterligere

hjelp til trykkfjeren pdfgrt fingrene i klemmemodusen.

Mens den koblede manipulatoren best&r av en komplisert mekan-
isme som kan tilveiebringe flere bevegelser til de forskijel-
lige komponentene kan enkle mekanismene bli anvendt som kun
har to rulleaksler i stedet for tre som vist pd fig. 1 og
andre typer koblingssystemer kan bli anvendt som ikke har
skrd aksler slik som manipulatoren i US-patent nr. 4.068.536,
men som 1 stedet har aksler i rette vinkler 1 et koblingshus.
Et lignende hus som inneholder koblingselementer for en
manipulator kunne muligens vaere en anvendelse for foreliggen-

de oppfinnelse.
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1. Anordning ved en manipulator (10) som har en refe-

ransebasis (11), en endeeffektor (13) med et bevegelig verktoy

(14) 1 forholdet til referansebasisen (11), et flerakse-

koblingssystem som leddforbinder basisen (11) med endeeffek-

toren (13) over et koblingshus (12), innretning for & for-
binde fluidumsenergien fra basisen (11) med endeeffektoren

(13), k arakterisert ved

a) et fylt kammer (32) i koblingshuset (12), og hvor
koblingshuset (12) er spaltet i et samvirkende par
av relativt bevegelige husdeler (lla, 1l2a),

b) ~ organ (33) for & fere fluidum fra en fluidumskilde
inn i det fylte kammeret (32), idet organet (33) for:
a fere fluidum er forbundet med en av huspardelene
(1la),

c) en kraftoverfgringskomponent (31) for endeeffektoren
forbundet med den andre husdelen (l2a) og som strekker
seg inn 1 det fylte kammeret (32),

d) en fluidumskanal (35) inne i kraftoverferingskom-
ponenten (13) i fluidumskommunikasjon med det fylte
kammeret (32) og verktgyet (14) til endeeffektoren,

e) organ (38) for tetning av komponenten (31) med hus-

delen (1l2a), og

f) organ (40) for tetning av husdelene (lla, 1l2a) med
hverandre. 4

1

2. Anordning ifelge krav 1, k arakterisert

v e d organ (21) for tilveiebringelse av flerniva-fluidums-
trykk i det fylte kammeret (32).

3. Anordning ifelge krav 1, k arak terisert

v e d organ (21) for tilveiebringelse av i det minste et
positivt manometertrykk og i det minste et negativt manometer-
trykk i det fylte kammeret (32). ’
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