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{54) Klbova jednotka s tromi stupiiami volnesti pohybu
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Vynélez sa tyka konStruktného usporiada-
nia klbovej jednotky umoZiiujicej pohyb iej
koncového ¢lena a jeho orientdaciu v troch
pohybovych osiach. Klbovéd jednotka je pri-
tom pohédfiand pomocou troch sdstrednych
hriadelov z jednej strany jednotky. Osi ro-
tacie jednotlivych stupiiov volnosti sa pri-
tom pretinaji v jednom bode.

Doteraz zndme kibové jednotky s tromi

stupfiami volnosti vyuZivajice podobny
princip pohonu jednotlivych &lenov ma-
ja odliSné konstrukéné wusporiadanie. Ich
nevyhody su nasledovné: U niektorych z
nich sa osi rotdcie jednotlivych &lenov ne-
pretinajd v jednom bode, 0 mé za nésle-
dok staZenie riadenia ich koncového &lena
pri pouZiti napr. v konStrukcii priemyselné-
ho robota. U inych typov je zloZitejSie kon-
$trukEné usporiadanie, niektoré typy majui
otvorené vnitorné dstrojenstvo a musia byt
vybavené Xkrytmi, ktoré umoZiiujd sudasne
rotdciu a skldpanie koncového ¢&lena.
Uvedené nedostatky si odstrdnené kIbo-
vou jednotkou s tromi stupiiami volnosti
podla vyndlezu, ktorého podstata spodiva
v tom, Ze pohon druhého a tretieho stupiia
voInosti, t. j. skldpanie a rotiacia koncové-
ho €lena je prevedeny pomocou dvoch dvo-
jic kuZelovych kolies, pritom hnacie kolesa
st pripevnené na pohonové hriadele. Hnané
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koleso prvej dvojice je pevne spojené s te-
lesom sklapania, vo vnutri ktorého je pre-
vod rotacie koncového &lena, hnany pomo-
cou druhej dvojice kuZelovych kolies.

Jednotlivé pohybové osi sa pretinaji v jed-
nom bode, ktory leZi v priesedniku osi po-
honovych sistrednych hriadelov a osi tele-
sa sklapania (druhého stupiia volnosti), &o
md za ndsledok zjednodu$enie riadenia po-
hybu koncového ¢lena jednotky v pripade
jej pouZitia pre stavbu priemyselného robo-
ta, hlavne pre zédpéstie. Teleso skldpania, v
ktorom s umiestnené prevodové &leny tre-
tieho stupiia volnosti tvori uzatvorend skri-
1ia, ktord tvori zdrovei kryt vniitorného prie-
storu klbove] jednotky.

Cela kibova jednotka sa navonok javi ako
kompaktny celok v tvare gule, o mé vplyv
na vyslednd nizku hmotnost a malé rozme-
ry, ktoré sa dbleZitou podmienkou pre stav-
bu zariadeni s dobrymi dynamickymi vlast-
nostami.

Na vykrese (obr. &. 1) je v reze znazorne-
né konstrukéné usporiadanie klbovej jed-
notky s tromi stupilami volnosti pohybu.

Kibova jednotka s tromi stupiiami volnos-
ti podla obr. 1 je tvorena telesom 1, pevne
spojenym s vonka]snn dutym hr1adel’om 2,
ktory sa modZe otacat neobmedzene okolo
svojej osi a tym vykonavat pohyb prvého
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stupiia volnosti. Vo vndtri vonkajsieho du-
tého hriadela je uloZeny prostredny duty
hriade! 3, ktory je pevne spojeny s prvym
hnacim kolesom 4, ktoré je v zdbere s
prvym hnanym kolesom 5 pevne spojenym
s telesom skldpania 6, ktoré tvori druhy
stupefi volnosti, t. j. skldpanie koncového
#lena kibovej jednotky. Vo vnutri prostred-
ného dutého hriadela 3 je uloZeny vnitor-
ny hriadel 7, ktory je pevne spojeny s dru-
hym hnacim kolesom 8, ktoré je v zabere s
druhym hnanym kolesom 9 pevne spojenym
s kolesom rotédcie 10, ktoré je v zébere s
pastorkom rotécie 11 pevne spojenym s kon-
covym ¢lenom 12, na ktory moZno pripev-
nit daldie tasti zariadenia 13. Druhé hnané
koleso 9 pevne spojené s kolesom rotécie
10 je ototne uloZené ako v telese 1, tak aj
v telese skldpania 6, ¢im je umoZneny pre-
nos Kritiaceho momentu z vndtorného hria-
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dela 7 na koncovy Glen 12, ktory tvori treti
stupeii volnosti, t. j. rotdciu koncového ¢le-
na, ktory sa modZe neobmedzene otdcal oko-
lo svojej osi.

Pri nepohyblivom uloZeni vonkajsieho du-
tého hriadela funguje klbovd jednotka iba
s dvomi stuptiami volnosti, ktoré tvoria skla-
panie a rotdcia koncového Clena.

KIbovid jednotku s tromi stupiiami volnos-
ti je moZno pouZit pri stavbe priemyselnych
robotov, u ktorych sa v stavbe ich kinema-
tickej $truktdry vyZzaduje kib, ktory umoz-
fiuje uvedené dva, alebo tri stupne volnosti.
Takato potreba je hlavne u zapéstia prie-
myselného robota, ktoré sliZi na priestoro-
vl orientdciu koncového ¢lena, na ktorom
je upevnené chépadlo, alebo lubovoln4 tech-
nologickd hlavica napr. striekacia pistol,
zvaraci hordk pre oblikové zvéranie, zva-
racie bodovacie klieSte ap.

PREDMET VYNALEZU

1. Klbova jednotka s tromi stupiiami vol-
nosti pohybu vyznadujica sa tym, Ze po-
zostdva z telesa (1) pevne spojeného s von-
kaj$im dutym hriadelom (2), v ktorom je
ototne uloZeny prostredny duty hriadel (3),
na ktorom je pevne pripojené prvé hnacie
koleso (4) zaberajice s prvym hnanym ko-
lesom (5) pevne spojenym s telesom skla-
pania (6), v ktorom je ototne uloZeny pasto-
rok rotdcie (11) pevne spojeny s koncovym
tlenom (12) a ktory je suCasne v zabere S
kolesom rotdcie (10) pevne spojenym s dru-

hym hnanym kolesom (9), ktoré je v zébe-
re s druhym hnacim kolesom (8) pevne spo-
jenym s vnatornym hriadelom (7], ktory je
otoéne uloZeny v prostrednom dutom hria-
deli (3). o

2. Klbova jednotka podla bodu 1, vyzna-
gujtca sa tym, Ze druhé hnané koleso (9)
pevne spojené s kolesom rotdcie (10) je o-
totne uloZené v telese (1) a stfasne v te-
lese skldpania (6), ktoré je z jednej stra-
ny oto&ne uloZené v telese (1).

1 list vykresov
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