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(57) Tiivistelmd - Sammandrag

Siirtolaite, jossa on edestakaisin siirtolaitteen pituus-
suuntaisen ja sen hkarssae riirrekosxetuksessa olevan karan
(2) avulla kulkeva liikkujsz (8). Liikkuje on liukuvasti kiin-
ni kolmessa ohjaimesca (10), jotkae sijaitsevat symmetrises-
ti karan ympdrilld sen kansses samansuuntaisina. N&md ohjai-
met ovat osana ohjausprofiilia, joke kuuluu siirtolaitteen
(1) runkoon (5). N3issd ohjaimissa on erikoiset liukupinnat.

Siirtoleitteen runko (5) valmistetaan puristamalla kevyes-
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td materiaalista, kuten alumiinista, kun taas liukupinnat

tehdd3in kovemmasta materiaalista.

Stalldon, i vilket en 18pare (9) &r rodrlig fram och ater ~
medelst en i st&lldonets l&nzdled sig stréckande, géngad

spindel (2), med vilken lGparen (9) stér i géngingrepp.

TS

Léparen 38r glidbert lzgrad pe tre styrningar (10), vilka &r £3

anordnade symmetriskt runt spindeln cch parallellt med denna.

Dessa styrningar utgdr en del av styrprofﬁier, vilka bildar
en del av st&lldenets (1) hus (5). P& dessa styrninger ar o i
anordnade speciella glidytor. St&lldonets hus (5) stréng-
pressas lampligen av ett 1&tt material, si&som aluminium,

mecdan glidytorna bestér av ett hérdare material. ///
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SIIRTOLAITE - STALLDON

Esilldoleva keksinto koskee siirtolaitetta kdsittden pitkan-
omaisen rungon, johon on kiertyvidsti asennettu kierrekara,
joka on pituussuuntaisesti rungon sisalla ja jolle on asen-
nettu liikkuja, joka on varustettu siirtolaitteen poikkisuun-
taan rungosta ulkonevalla osalla, ja Jjoka on jarjestetty
liikkumaan karan kiertoliikkeen avulla edestakaisin rungossa
pitkin rungon muodostamia karan ympdarilld olevia sen suuntai-

sia chjaimia.

Tunnetaan sellaisia siirtolaitteita, joissa karan kierto ai-
kaansaadaan sdhk&moottorilla vaihteiston kautta. Karan voi
muodostaa palloruuvi, jonka kanssa erikoinen hylsymutteri
palloineen on toiminnassa. Hylsymutteri liittyy nk. siirto-
putkeen, joka kulkee statiivin l&8pi sen pituussuunnassa ja
jonka vapaassa ulkopddssd on esimerkiksi silmukka tai haaruk-
ka kiinnittimend tiettyyn asentoon ja takaisin siirrettdvad

kohdetta varten.

T&mén tyyppisen siirtolaitteen etuina on toimia suurella
tarkkuudella ja teholla, mutta sen kdyttdd rajoittaa se, ettad

siirtoputki kiinnittimineen on vain statiivin jatkeena.

Tunnettuja ovat vield nk. origasylinterit, joihin kuuluu kak-
sitoiminen ilmamdntdsylinteri, jonka méntddn on asetettu
liukuohjain, joka sijaitsee poikittain sylinteriseindssd seu-
raten mi3nndn liikkeitd ja muodostaen kiinnityskohdan siir-
rettdville kohteelle. T&m3d on rakenteeltaan monipuolisempi
kdytt33 mutta siind on myds puutteita. Rakenteen teho on
oleellisesti pienempi kuin yllékuvatulla siirtolaitteella
eikd pneumatiikka salli siirtdmisté& eri asentoihin samalla
tarkkuudella.

Keksinndn tavoitteena on yhdist&3 yll& kuvattujen tunnettujen
rakenteiden edut. T3mad saavutetaan kdyttdmdlla pddasiassa
kevyit3 ja halpoja materiasaleja, joilla tdstd@ huolimatta

on pitk3d kayttdika.



2 83173

Keksinnon mukaiselle siirtolaitteelle on ominaista, ettad sa-
maa kappaletta rungon kanssa olevat ohjaimet ulottuvat si-
sddnpdin rungon seinamdstd ja muodostavat nidin profiilikis-
kot, joilla liikkuja kulkee, ja jotka ohjainkiskot on varus-
tettu erityisilld 1liukupinnoilla, jotka kohdistavat minimi-

kitkan ndillid pinnoilla liukuvalle liikkujalle.

Keksintdd kuvataan seuraavassa ldhemmin liitettyihin piirus-

tuksiin viitaten, jolloin

kuva 1 esittdd perspektiivikuvaa keksinndn siirtolaitteesta

osittain avattuna,

kuva 2 esittd88 poikkileikkauksen erdin rakenteen mukaisesta

siirtolaitteesta,

kuva 3 esittdd kuvaa 2 vastaavan poikkileikkauksen toisen-

laisesta siirtolaitteesta,

kuvat 4 ja 5 esittdvdt kaksi kdytdnndn sovellutusesimerkkid
rakenteista, joita voidaan aikaansaada siirto-
laitteella.

Siirtolaitteeseen 1 kuuluu kierrekara 2 asetettuna kierrettd-
vdsti rungon 5 pdstyihin 3,4. Kierrekara 2 kiertdd s&hko-

moottori 6 vaihteiston 7,8 kautta.

Liikkuja 9 on kierrekosketuksessa karaan 2. Liikkuja kulkee
karan kiertyessd pitkin karaa 2, ts. siirtolaitteen 1 pi-
tuussuunnassa. Liikkuja 9 on asetesttu kuvan 1 osoittamalla
tavalla siirrettdvasti kolmeen ohjaimeen 10, joista yksi si-

Joitsee liikkujan 9 alla ja kaksi muuta sen ylédpuolella.

Kuva 2 esittdd ohjainten 10 rakenteen ja liikkujan 9 kiinnit-
tymisen siind. Ohjaimet kuuluvat osana profiiliin 11 ja muo-
dostavat kukin varren liukukiskolle, joka on tehty kulumis-
kestdvdstd aineesta, esimerkiksi kovasta terdksestd. Liuku-
kiskot 12 ympardivat sisddns3 ohjaimet 10. Ohjainprofiilit

11 ja ohjaimet 10 ovat osa runkoa 5. Koska ohjaimet 10 eivit
ole valittomdsti alttiina kulumiselle, voidaan koko suoja-

vaipan muodostava osa valmistaa kevyestd aineesta, kuten
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alumiinista. Ndin saavutetaan huomattavia paino- ja kustan-

nussadstaéja.

Runko 5 valmistetaan parhaiten tankopuristamalla pitk3nomai-
seksi profiiliksi. Liukukiskon 12 pituus vastaa ohjainten 10
pituutta. Liukukisko tehd&én pybrdtaivutetusta levystd, jonka
putkimuotoon sisdltyy pitkittdinen rako 13; Tdmdn raon 13 le-
veys vastaa profiilin 11 kaulan 14 paksuutta. Liikkuja 9

on asetettu liukukiskoille 12 holkeilla 15. Ainakin yksi pari
ndistd on laakercitu liikkujaan 9 joustavilla elimill3d kova-
kumisten tankojen 16 muodossa. T&mé& on tehty tietyn poikit-
taisliikkuvuuden aikaansaamiseksi holkin 15 ja liikkujan 9
vdlille. N&in sovitetaan rakenne niihin toleransseihin, jot-
ka on pakko hyvidksyd valmistettaessa profiilit tankopuris-
tamalla. Etuna té&std sovitettavuudesta poikkeamien suhteen

on se, ettei synny vaaraa liikkujan 9 kiinnitarttumisesta
ohjaimiin pitk&n siirtolaitteen yhteydessd, kuten voisi ta-

pahtua siirtolaitteen keskiosan taipuessa.

Holkki 15 alemmassa kolmesta ohjaimesta 10 voidaan kuitenkin
asottaa kuvatulla tavalla ilman kovakumisia joustotankoja 16.
Liikkujan 9 alaosan muotoilu mahdollistaa myds tietyn valyk-
sen ilman joustavaa kiinnitystd. Holkit 15 lukitaan kiinni

liikkujaan 9 asettamalla ruuvit lukkolaitteisiin 17.

Toinen keksinndn mukainen siirtolaitteen rakenne-esimerkki
ndhdddn kuvassa 3. T&ssd siirtolaitteessa on runko 18, joka
sisdltdd kuvan 2 rakenteen kaltaisesti kaksi yl&ohjainta 19
Ja yhden alachjaimen 20. Ylachjaimet 139 ohjaavat liikkujaa

21 sekd pysty- ettd vaakasuunnassa kun taas alachjaimen 20
tarvitsee ohjata liikkujaa vain vaakasuunnassa. Liikkuja 21
on laakeroitu hiukan yksinkertaisempiin kiinnittimiin 22 kuin
kuvien 1 ja 2 esittdmiss3d rakenteissa. Myds ndmd laakerit 22
sallivat tietyn poikittaisliikkeen liikkujan 21 ja rungon 18

valilla.
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Kuvassa 3 ndhtdva siirtolaite valmistetaan myGs alumiinista.
Ohjaimiin 19,20 ei kuulu erillistad liukukiskoa 12 vaan ne on
sensijaan pintakdsitelty eloksoimalla kulumiskestdvdn pinnan

aikaansaamiseksi.

Kuvissa 4 ja 5 ndhdddan kayttdesimerkkejd keksinndnmukaiselle
siirtolaitteelle. Kuvan 4 esittédmd siirtolaite 1 on tarkoi-
tettu nostamaan ja siirtdm&dn kuormia verstaassa. Siirtolai-
te 1 on tdss3 tapauksessa ripustettu varteen 23. Siirtolait-
teen kiinnitys- tai tyBosa 24 (vertaa kuvaan 1) on kiinni
varren palkissa ja siirtolaitteen tehtdvand on nostaa ja
laskea kuormaa 25. Tillaisessa rakenteessa on tdrkead, ettei
kuorma putoa hallitsemattomasti vaikka virta siirtolaitteeseen
kytketddn poikki tai katkeaa muulla tavoin. Taman johdosta
karaa 2 k3yttdvididn akseliin kytketddn magneettijarru (ei ku-
vattu). Magneettijarru voi olla tunnettua tyyppid. Se voi
olla esimerkiksi levyjarru, joka toimii niin, ettd vedon kat-
ketessa siirtolaitteen moottorista 6 se tulee jarrutusasen-
toonsa. T&md voi tapahtua niin, ettd moottorin 6 vetdessd -
puristavat esim. sdhkdmagneetit erilleen kestomagneetteja,
jotka s&hktmagneettien lakatessa vaikuttamasta iskeytyvéat

jarrutusasentoon.

Kaytettdessd kuvan 3 mukaista keksint®d on paras asettaa laa-
husrengas 26 alimpaan osaan siirtolaitetta 1 jotta siirtolai-
tetta voitaisiin ohjailla ilman johtoja ja muita valineita,

jotka voisivat vaikeuttaa kuorman kiertdmistd siirtolaitteen

1 suhteen.

Siirtolaitteen 1 sisustan suojaamiseksi on té&md varustettu
tunnetulla tavalla terdsnauhalla 27 (katso kuva 1), asetettu-
na osan 28 pa&3lle, joka tulee siirtolaitteen 1 ulkopuclelle,
tiiviisti peitt&mdidn uraa 29, jossa osa 28 liikkuu. Téma
tiiveys saadaan aikaan parhaiten magneettisella materiaalilla
sijoittamalla se uran 29 molempiin reunocihin. Usa 24 on

kiinni ulkonevassa osassa 28.
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Kuvassa 5 ndhdddn esimerkki siitd, miten kahta keksinn&n
mukaista siirtolaitetta 30,31 voidaan kdytt&3i yhdessd robot-
tina. Toisen siirtolaitteen 30 kiinnike 32 on asennettu sta-
tiiviin 33. Siirtolaitteen 30 yl&pd3han on asennettu k33ntd-
yksikkd 34. Toisen siirtolaitteen 31 kiinnike 35 on kiinni
kdantdyksiktéssd 34, jonka avulla siihen asetettua siirto-
laitetta 31 voidaan kiertdad ensimmdisen siirtolaitteen 30
suhteen. Siirtolaitteen 31 etupddssd on kiinni tartuinosa
36. Tatad voidaan ndinollen ohjata kahden siirtolaitteen 30
Ja 31 sekd kdantdyksikdn 34 avulla suurella tarkkuudella eri

tasoissa ja suunnissa.

Ylldkuvatut keksinndn toiminnot ovat vain esimerkkejd ja
monia muita sovellutuksia voidaan ajatella mukanaseuraavien
vaatimusten puitteissa. Keksinndn mukainen siirtolaite voi-
daan kytked esimerkiksi useasta sydttdnauhasta muodostuvaan
syGttésysteemiin aikaansaamaan vaihtoa eri sydttératojen va-
1illa. Tamd sydttdratojen jarjestely voi tapahtua sekd pysty-

ettd vaakasuuntaan.

Vield erds esimerkki keksinndn mukaisen siirtolaitteen k3yt-
tdalueelta on osien yksitt&din tapahtuva otto pystysuorasta
varastosta. T&méd voidaan suorittaa asettamalla siirtolaite
varaston alle ja kiinnikkeeseen asetettu vdline pannaan ot-

tamaan sivuttain yksi osa kerrallaan.

KeksinnGn mukaista siirtolaitetta voidaan kdytt&3 myds kah-
den sy6ttdradan kytkemiseen vuorotellen yhteen kolmanteen,

jolloin t&h&n kytkemiseen kdytet&in k&dnnettdvis siltaa.

Kédytettdessd siirtolaitetta robotin osana ylldkuvatulla ta-
valla on sopivaa 1iitt38 siirtolaitteeseen s&hkdinen ilmai-
sin 37 (kuva 5). Ilmaisimena voi toimia kisko, jossa on sdh-
kéisid signaaleja l3hettdvd kosketinosa. Tidllaisella ilmai-
simella saadaan aikaan kosketukseton siirtolaitteen tunnus-

telu liikkujan tai liikkujien raja-asennon ja paikan suhteen.

Rungossa 5 on urat 38 tekemdin mahdolliseksi siirtolaitteen

1 helpon ja joustavan kiinnittamisen.
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PATENTTIVAATIMUKSET
1. Siirtolaite kisittden pitkdnomaisen rungon (5, 18), Jjohon
on kiertyvasti asennettu kierrekara (2), joka on pituussuun-

taisesti rungon sisdlla ja Jjolle on asennettu 1liikkuja
(9, 21), joka on varustettu siirtolaitteen (1) poikkisuuntaan
rungosta ulkonevalla osalla (28), ja joka on jarjestetty
liikkumaan karan (2) kiertoliikkeen avulla edestakaisin run-
gossa (5, 18) pitkin rungon muodostamia karan ympdrillsa ole-
via sen suuntaisia ohjaimia (10, 19, 20), tunnettu
siita, ettid samaa kappaletta rungon (5, 18) kanssa olevat oh-
jaimet (10, 19, 20) wulottuvat sisddnpdin rungon seinamastd
ja muodostavat ndin profiilikiskot, joilla liikkuja kulkee,
ja jotka ohjainkiskot (10, 19, 20) on varustettu erityisilla
liukupinnoilla, jotka kohdistavat minimikitkan n#&illa pin-

noilla liukuvalle liikkujalle (9, 21).

2. Vaatimuksen 1 mukainen siirtolaite, jonka runko (5) on
tehty kevyestd materiaalista, kuten alumiinista, tun -
nettusiitd, etta kiskot (12), jotka ovat kovempaa ainet-
ta kuin runko (5) ja ohjaimet (10), on asetettu ohjaimien

padlle liukupinnoiksi liikkujalle (9).

3. Vaatimuksen 1 mukainen siirtolaite, jonka runko (18) on
tehty kevyestd aineesta, kuten alumiinista, tunnettu
siitd, ettd ohjainten (19, 20) liukupinnat on kdsitelty elok-

soimalla.

A. Vaatimuksen 1 mukainen siirtolaite, t unn e t t u siiti,
etts liikkujan (9) liukulaakereina ovat holkit (15), jotka
voivat liikkua hiukan liikkujassa siirtolaitteen poikkisuun-

nassa.

5. Vaatimuksen 4 mukainen siirtolaite, t un n e t t u siitd,
etta liikkujassa (9) on liikkujan runko-osan ja holkin valis-
sd joustavasta materiaalista tehdyt vdliosat (16) toimimaan

kannatinpintoina holkille (15).
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PATENTKRAV

1. Stalldon, bestdende av ett ladngstridckt hus (5, 18), i
vilket &dr vridbart lagrad en i husets lidngsled stridckande,
gdingad spindel (2), p& vilken dr anbragt en ldpare (9, 21)
som dr forsedd med en i stzdlldonets (1) tvarriktning frén
huset utskjutande del (28) och &r arrangerad att rodra sig
genom spindelns (2) vridning fram o. tillbaka i huset (5, 18)
pd omkring spindeln och parallelt med den strdckande
styrningar (10, 19, 20) som huset utformar, k @8 n n e -

t ec knat av att styrningarna (10, 19, 20) &dr utformade 1
samma stycke med huset (5, 18) och att de stridcker sig inat
fran husviaggen och bildar sdledes profilskenor, pd vilka
loparen rér sig, och vilka styrskenor (10, 19, 20) &r
forsedda med speciella glidytor, vilka riktar minimal

friktion p& ldparen (9, 21) som ror sig pad dessa ytor.

2. Stdlldon enligt krav 1, varvid huset (5) &dr tillverkat av
.ldtt material, sé&som aluminium, k a n ne t e c knat av
att skenor (12) av hdrdare material d@n huset (5) och
styrningarna (10) &ar anordnade pd styrningarna och bildar

glidytor for l1dparen.

3. Stdlldon enligt krav 1, varvid huset (18) dr tillverkat av
ld4tt material, sd&som aluminium, Kk @ n n e t e ¢c k n a t av
att glidytorna pd styrningarna (19, 20) &dr bildade medelst

eloxering.

4. Stalldon enligt krav 1, k a nn e t e c knat av att
loparens (9) glidlagringar bestdr av bussningar (15), vilka

kan rdra sig ndgot i ldparen i stdlldonets tvdrriktning.

5. Stdlldon enligt krav 1, k @ nne t e c knat av att det

finns i loparen (9) mellan loparens husdel och bussning

mellandelar (16) av elastiskt material for att tjana som

barytor fdr bussningen (15).
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