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Keksintd koskee robottia, joka sis¥lt¥i
sijoituspd¥n (7), joka siirret#¥n ha-
luttuun asentoon pidennett¥vien ja ly-
hennettévien sd¥timien (1) awvulla. Jo-
kainen s#ddin (1) on kiinnitetty ensim-
midisen nivelen (4) kautta kiinteX%n run-
koon (5), niin ettX jokainen sd¥din (1)
voi kédntyd joka puolelle suhteessa run=-
koon. Jokainen sdddin (1) on toisen ni-~
velen (6) kautta liitetty sijoituspiX-
hdn (7). Sijoituspddstd (7) l¥htevi
varsi (8) on sijoitettu. sditimien vi-
lille ja se ulottuu rungon (5) kantaman
yleisnivelen (11) keskiaukon l1l&pi. Var-
si on sijoitettu aksiaalisuunnassa
siirrettdvdsti suhteessa niveleen (11),
samalla kun se on ohjattu tidm¥n s¥teis-
suunnassa ja se voidaan asettaa eri
kulmiin suhteessa runkocon ({5).




Uppfinningen avser en robot innefattan-
de ett positioneringshuvud (7} som f¥r-
flyttas till Onskat l¥%ge med hj¥lp av
fdrlingnings- och fdrkortningsbara
stdlldon (1). Varje st¥lldon (1) &r
fixerat via en fdrsta led (4) i en
fast stomme (5), sd att varje st¥lldon
(1) ¥r allsidigt svdngbart relativt
stommen. Varje st¥lldon (1) ¥r via en
andra led (6) fdrbundet med positio-
neringshuvudet (7). En arm (8) som ut-
gar frin positioneringshuvudet (7) 4r
anordnad mellan st¥lldonen, vilken
stricker sig genom centrumtppningen
till en av stommen (5) uppburen uni-
versalled (11). Armen 4r anordnad f£¥r-
skjutbar i axialriktningen relativt
leden (11) samtidigt som den 4r styrd
i radialriktningen av denna och kan’
st¥llas in i olika vinklar relativt
stommen (5).
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Robotti

Keksintd$ koskee robottia, joka k#ésittd8 ainakin
kolme pituussuunnassa pidennettdv#d ja lyhennettdvidd sdd-
dintd, jolloin kukin s##din on ensimm#iisen nivelen kautta
kiinnitetty kiinte##n runkoon, niin ettd kukin s#&8din on
vapaasti k##nnett#viss# rungon suhteen, ja jolloin kukin
s#din on toisesta p#dstdidn toisen nivelen kautta kiin-
nitetty liikkuvaan sijoitusp¥#h#én ja vdlivarren, joka
ulottuu sijoitusp#sistd ja on sijoitettu s#dtimien vdlille.

Erds tdllainen robotti tunnetaan aikaisemmasta esi-
merkiksi NO-kuulutusjulkaisusta 148 216. Valivarsi, joka
on tarkoitettu kantamaan kuorman, on t#lldin siirrettdvis-
sd sylinteriss#, joka puolestaan on kiinnitetty nivelOi-
dysti runkoon. T4m# laite voi kuitenkin vain siirtaa ver-
raten matalia kuormia, koska v#livarsi asetetaan vinosti
suhteessa sylinteriin kuormitettaessa. Kun sijoitusp#ésata
siirretd8n s#itimien avulla, niin ettd varsi siirtyy sy-
linteriss#d, varsi puristuu sylinteriss# vinon asentonsa
takia kuorman ollessa suuri, mik# joko estd#d sijoituspddn
muut liikkeet tal aiheuttaa suuria ja vahingollisia véar&h-
telyj4. Siksi t#m# aikaisemmin tunnettu robotti soveltuu
vain hyvin pienten kuormien siirtémiseen, mutta tdll8inkin
robotin s##tdtarkkuus on hyvin pieni ménn#én ja sylinterin
v#lills vaaditun v#lyksen ja n#éiden osien vdlisen huonon
séteittdisen ohjauksen takia. Lis#ksi robotti kykenee
k#8nt8m84n kuorman vain rajoitetussa k##ntdkulmassa, jol-
loin s##timien kosketus toisiinsa rajoittaa kulmaa.

Keksinntn tarkoituksena on poistaa t#&mén tunnetun
laitteen haitat, niin ettd my®ts verraten suuria kuormia
voidaan siirt#8 suurella sijoitustarkkuudella ja kdantaa
halutussa kulmassa. T4m3 toteutetaan robotilla, jolle on
tunnusomaista, ett# runko kannatta yleisniveltd, joka k&-
sittd4 l1l4pi menevén keskiaukon, jonka poikkileikkaus on
hieman suurempi kuin varren poikkileikkaus, ettd varsi
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kulkee yleisnivelen keskiaukon l8pi, niin ett¥d varsi on
siiteittiiselld ohjauksella siirrettdviss¥ aksiasalisuunnas-
saan ja asetettavissa eri kulmiin rungon suhteen, ettd
varsi on varmistettu yksinivelessd kddntymistd vastaan, ja
ettd kukin toinen nivel on tyyppi#, joka mahdollistaa sai-
timen k#intymisen vapaasti kaikissa suunnissa sijoituspdén
suhteen.

Keksinntn er#st#¥% toteutusesimerkki# kuvataan nyt
ldhemmin oheisten piirustusten avulla, joissa:

kuvio 1 esittd¥ perspektiivikuvantoa keksinndn mu-
kaisesta robotista;

kuvio 2 esittld¥ perspektiivikuvantoa isommassa mit-
takaavassa kuvion 1 robotin osasta;

kuvio 3 esittdd isommassa mittakaavassa l#pileik-
kauskuvantoa pitkin kuvion 2 viivaa III-III; ja

kuvio 4 esitt#d kaaviomaista perspektiivikuvantoa
keksinndn mukaisen robotin toisesta toteutusmuodosta.

Kuvioiden 1-3 ndyttidm#ss¥ toteutusesimerkiss#é ro-
botti k#sitt#4 kolme s#ddint¥ 1, joista jokainen on sylin-
terissd 3 siirrettdvd mdntd 2. MdntHd¥d 2 siirreté#in sylin-
terissd tavallisten, ei-n#iytettyjen kdyttdelimien avulla,
jotka voivat olla esim. hydrauliset tai pneumaattiset tai
ruuvi- ja mutterimekanismi tai hydraulineste. Jokainen sy-
linterin p#4 on nivelen 4 kautta kiinnitetty kiinte#dn
runkoon tai jalustaan 5. Nivel 4, jonka avulla sylinteris
3 ja mént44 2 voidaan k##nt#¥4 kaikkiin suuntiin suhteessa
runkoon 5, on t#ss¥ piirretty kardaaniniveleksi, mutta se
voli olla mik# tahansa sopiva yleisnivel. Jokainen méntd 2
on samanlaisen nivelen 6 kautta yhdistetty sijoitusp&&hdn
7. Sddtimet on sijoitettu ajatellun kolmiomaisen pyramii-
din sivureunoja pitkin ja siirt4m#ll¥ ménti¥ 2 vastaavissa
sylintereissd 3, asetetaan sijoitusp¥¥ 7 tarkasti halut-
tuun asentoon, koska s#i#itimien tehollinen pituus mddraa
yksiselitteisesti sijoitusp#sn aseman. Robotti sis#ltaad
ei-ndytetyn ohjausjlirjestelméin, joka antaa signaaleja sdi-
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timille, jotka saavat sijoitusp8¥n siirtymé8n haluttuun
asentoon.

Varsi 8, joka koostuu hylsystd 10 ja t8h#n laake-
roidusta akselista 9, ulottuu sijoituspllistd 7 symmetri-
sesti s#dtimien 1 v#1l1114. Hylsy 10 on liitetty jaykdsti
sijoituspdshén ja se k#sitt#d kaksi laakeria, jotka on
sijoitettu hylsyn kumpaankin p#4#h#n, jolloin akseli 9 on
laakeroitu n#ihin k##ntyvésti. Yleisnivel 11 on liitetty
kiintedisti runkoon 5 alueella, joka sijaitsee ajatellun
pyramidin symmetria-akselia pitkin. Yleisnivelessd 11 on
keskiaukko, jonka poikkileikkaus on hylsyn 10 ulkohalkai-
sijaa hieman suurempi. Hylsy ulottuu nivelen keskiaukon
l4pi ja se on siirrettéviss# aksiaalisuunnassa suhteessa
runkoon ja niveleen, samalla kun se voidaan asettaa halut-
tuun kulmaan suhteessa runkoon, jolloin hylsy& ohjataan
siteittdisesti ja sen kad#ntyminen on ohjattu nivelessd.
Hylsyn 10 pituus on riittdv#, jotta se sijoituspédsn 7 koko
liikealueen sis#lld aina sijaitsee yleisnivelen 11 keski-
aukossa.

Yleisnivel 11 koostuu ulkorenkaasta 12 ja sisdren-
kaasta 13. Ulkorengas 12 on kiinnitetty kahdella kdantdta-
pilla 17 runkoon 5 ja se voi k##ntyd tappien muodostaman
nivelakselin x-x ymp#ri. Sis#rengas on kahden akselitapin
18 avulla kiinnitetty ulkorenkaaseen 12 ja se voi k#dntya
nivelakselin y-y ymp#ri, joka muodostaa suoran kulman ul-
korenkaan nivelakselin x-x kanssa. Sis#renkaan sis#halkai-
sija on hieman suurempi kuin hylsyn ulkohalkaisija. Hylsyn
10 ohjattu k##nt8liike suhteessa niveleen 11 saadaan ai-
kaan siten, ettd hylsyss# on aksiaaliuria 20, joissa sisa-
renkaan 13 kanssa kiinte#sti liitetyt, s#teittdisesti ul-
konevat akselitapit 21 ohjataan. Yleisnivelen rakenne ei
ole keksinndlle ratkaiseva, vaan se voi esim. olla Kkuula-
nivel. Hylsy 10 kantaa ei-n#ytetyn k##éntdmoottorin, jonka
kd8ntdliikkeet antavat sopivan voimansiirron 14, esim.
kuvioiden n#yttém#n ketjuvidlityksen, kautta akselille 9
halutun k3&ntdliikkeen.
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Akselin p#4, joka ulkonee sijoitusp#dsin 7 kautta,
kantaa sopivan k#sittelyvélineen, joka voi olla moottorin
k#yttdm4 tartuin 19. Tarttuimen tarttuvaa liikett# voidaan
t#4118in ohjata ohjaustangoilla 15, 16, jotka pist#vét ulos
hylsyn 10 yl#p##n yl#puolelle.

Kuvion 4 ndytt#m# toteutusmuoto eroaa edelld kuva-
tusta toteutusmuodosta l¥hinn# si¥¥timet kattavien nivelten
rakenteen ja sijoituksen osalta. Samat viitemerkit osoit-
tavat osia, jotka ovat samanlaiset molemmissa toteutusmuo-
doissa. Jokainen nivel, joka kuvion 4 n#ytt#méssd toteu-
tusmuodossa yhdist## s#¥timen 1 liikutettavasti jalustan
5 kanssa, koostuu haarukkamaisesta osasta, joka sisaltaa
U-osan 25, jossa on kaksi rinnakkaishaaraa 26, 27 ja yh-
dist#vd osa 28, joka yhdist#s haarat 26, 27 toisiinsa.
Yhdist#véstsd osasta 28 ulottuu akselitappi 29 p#invastai-
seen suuntaan kuin haarat 26, 27. Té&m3 tappi 29 on laake-
roitu k##ntyvésti jalustassa 5 olevaan laakerointireikd&n
ja se on kiinnitetty aksiaalisesti suhteessa jalustaan S.
Kummankin haaran 26, 27 vapaaseen pH#h#n on tehty reikd
sylinterin 3 kanssa kiinte#sti liitettyd niveltappia 30
varten. Niveltapit 30 ja rei#t haaraparissa 26, 27 muodos-
tavat k&#ntbakselin vastaavalle s¥litimelle 1, joka ulottuu
suorassa kulmassa suhteessa nivelen 24 k##ntdakseliin.
Niveltapit 30 sijaitsevat v#limatkan p4#ss8 sylinterin 3
psdstd. Samoin kuin edellisess# toteutusmuodossa, on moot-
torit sijoitettu sditimien 1 p#iden kohdalle. Robotin
liikkumisalue kdy my¥s ilmi kuviosta 4.

Toteutusesimerkissd s##étimien 1 vdlinen varsi 8 on
akseli- ja hylsy-yksikkd, mutta se voi myds koostua vain
yhdestd akselista, joka on laakeroitu yleisniveleen 11 ja
sijoituspéshén 7. s#dtimi8 voi myds olla enemmin kuin pii-
rustusten niyttidmdt kolme. Niit# ei tarvitse mybsk#é#n si-
joittaa symmetrisesti varren 8 ymp#rille. Ohjattu kéénty-
minen hylsyn 10 ja sis#renkaan 13 kesken voidaan mybs to-
teuttaa monella eri tavalla. Ohjaimia voi esim. olla usei-
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ta ja ne voivat olla kuulachjaimia. Aksiaaliurat voivat
lis#ksi olla yleisnivelessd# 11 eik#d hylsyss# 10, jolloin
hylsy kantaa siteittéisesti ulkonevat ohjauselimet. Akseli
9 voi lis#ksi sijaita hylsyssé 10 siirrettdvésti.
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Patenttivaatimukset

1. Robotti, joka k#sittd¥d ainakin kolme pituus-
suunnassa pidennett#vd# ja lyhennettdvdd s##dintd (1),
jolloin kukin s##din on ensimm#isen nivelen (4, 24) kautta
kiinnitetty kiinte##n runkoon (5), niin ett# kukin saadin
(1) on vapaasti k##nnett#viss# rungon suhteen (5), ja jol-
loin kukin s##din (1) on toisesta p##stésén toisen nivelen
(6) kautta kiinnitetty liikkuvaan sijoituspéshdn (7), ja
vlivarren (8), joka ulottuu sijoituspdéstd (7) ja on si-
joitettu s#idtimien (1) vélille, t un ne t t u siitd,
ettd runko (5) kannattaa yleisniveltd (11), joka késittdad
l4pi menevén keskiaukon, jonka poikkileikkaus on hieman
suurempi kuin varren (8) poikkileikkaus, ettd varsi (8)
kulkee yleisnivelen (11) keskiaukon ldpi, niin ettd varsi
(8) on séteittédiselld ohjauksella siirrettévissd aksiaali-
suunnassaan ja asetettavissa eri kulmiin rungon (5) suh-
teen, ettd varsi (8) on varmistettu yksinivelessd (11)
kidsntymistd4 vastaan, ja ettd kukin toinen nivel (6) on
tyyppi#, joka mahdollistaa s##timen (1) k&ééntymisen va-
paasti kaikissa suunnissa sijoituspéén (7) suhteen.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen robotti,
tunnettusiitd, ettd se kidsittdd kolme séddinta
(1), jotka on sijoitettu ajatellun kolmiomaisen pyramidin
sivureunoja pitkin.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen robotti,
tunnettusiitd, ettd varsi (8) on sijoitettu sym-
metrisesti kolmen s##timen (1) védlille.

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen robotti,
tunnettu siiti, ettd varressa (8) on aksiaalisia
uria (20), joihin yleisnivelestd (11) siteittidisesti ulko-
nevat ohjauselimet (21) kytkeytyvéat.

5. Jonkin patenttivaatimuksen 1-4 mukainen robotti,
tunnettu siit4, ettd yleisnivelessd (11) on ak-
siaalisia uria, joihin varresta (8) s#teittdisesti ulko-
nevat ohjauselimet kytkeytyviat.
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6. Jonkin patenttivaatimuksen 1-5 mukainen robotti,
tunnettusiiti, ettd varsi (8) kulkee sijoituspdén
(7) l4pi, jolloin sijoitusplldistd (7) ulkoneva varren p#d
kannattaa k#sittelyvéilineits, kuten tartuinvédlineits (19)
tal vastaavia.

7. Jonkin patenttivaatimuksen 1-6 mukainen robotti,
tunnettusiitd, ettd yleisnivel (11) varren (8) oh-
jausta varten on kardaaninivel, joka koostuu ulkorenkaasta
(12) ja sisérenkaasta (13), jolloin ulkorengas (12) voi
k#séntyd4 runkoon (5) liitetyn, ensimmiisen nivelakselin (x-
x) ympdrilld ja siséirengas (13) voi kéintyd toisen nivel-
akselin (y-y) ymp#irill#, joka on kohtisuorassa ensimm&i-
seen nivelakseliin n#hden ja on liitetty ulkorenkaaseen
(12).

8. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen robotti,
tunnettusiitd, ettd varsi (8) on yleisniveleen
(11) ja sijoituspldh¥n (7) laakeroitu akselli.

9. Jonkin patenttivaatimuksen 1-8 mukainen robotti,
tunnettusiitd, ettd varsi (8) koostuu sijoitus-
paddhdn (7) kiinte##sti liitetyst#, putkimaisesta hylsystd
(10) ja hylsyyn py®rivésti laakeroidusta akselista (9),
jolloin hylsy (10) ulottuu yleisnivelen (11) keskiaukon
ldpi.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen robotti,
tunnettusiitd, ettd hylsy (10) kannattaa k#&ntd-
moottoria ja ett#d kytkentdv#dlineet (14) on tarkoitettu
siirtdmdsdn k#éséntdmoottorin ké#intdliikkeen hylsyyn (10)
laakeroidulle akselille (9), jolloin akseli on sovitettu
kdyttédmddn k#sittelyvdlineité.
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Patentkrav

1. Robot omfattande Atminstone tre i l#éngdrikt-
ningen fdrléngnings- och fdrkortningsbara st#élldon (1),
varvid, varje st#lldon via en fbrsta led (4, 14) &r fixe-
rad i en fast stomme (5), sd att varje stdlldon (1) &r
fritt svéngbart relativt stommen (5), och varvid varje
stdlldon (1) i ena &nden via en andra led (6) &r infdst i
ett rérligt positioneringshuvud (7), och en mellanliggande
arm (8) som utgdr frén positioneringshuvudet (7) och &r
anordnad mellan st#lldonen (1), k 8 nn e t e cC knad
dirav, att stommen (5) uppbdr en universalled (11) omfat-
tande en genomgdende centrumdppning med ett tvdrsnitt som
4r nAgot stdrre #n armens (8) tvdrsnitt, att armen (8)
strécker sig genom universalledens (11) centrumdppning, sa
att armen (8) med radiell styrning kan fdrskjutas 1 sin
axialriktning och st#llas in i olika vinklar relativt
stommen (5), att armen (8) &r vridningss#krad i universal-
leden (1l1), och att varje andra led (6) &r av en typ som
mdjliggdr en fri véndning av stélldonet (1) i alla rikt-
ningar relativt positioneringshuvudet (7).

2. Robot enligt patentkravet 1, k d nn e -
tec kn ad dirav, att den omfattar tre stélldon (1)
anordnade lings sidokanterna av en tdnkt triangul8r pyra-
mid.

3. Robot enligt patentkravet 2, k 8 nn e -
tecknad didrav, att armen (8) #r anordnad symmetriskt
mellan de tre st#lldonen (1).

4. Robot enligt ndgot av patentkraven 1-3, k & n -
netecknad ddrav, att armen (8) uppvisar axiella
spdr (20) i vilka fran universalleden (11) radiellt ut-
skjutande styrorgan (21) ingriper.

5. Robot enligt nagot av patentkraven 1-4, k & n -
netecknad dirav, att universsalleden (11) uppvisar
axiella spAdr i vilka fradn armen (8) radiellt utskjutande
styrorgan ingriper.
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6. Robot enligt nAgot av patentkraven 1-5, k 8 n -
netecknad dirav, att armen (9) strécker sig genom
positioneringshuvudet (7), varvid den fréan positionerings-
huvudet (7) utstickande arm#nden uppb#dr hanteringsdon,
sdsom gripdon (19) eller dylikt.

7. Robot enligt ndgot av patentkraven 1-6, k & n -
netecknad dirav, att universsalleden (11) f&r
armens (8) styrning utgdres av en kardanled bestaende av
en ytterring (12) och en innerring (13), varvid ytterrin-
gen (12) 4r sv#éngbart kring en f8rsta ledaxel (x-x) fOr-
bunden med stommen (5) och innerringen (13) svédngbart
kring en mot den férsta ledaxeln vinkelrdtt gdende andra
ledaxel (y-y) férbunden med ytterringen (12).

8. Robot enligt patentkravet 1 eller 2, kK 8 n -
netecknad didrav, att armen (8) utgbres av en 1
universsalleden (1l1) och positioneringshuvudet (7) lagrad
axel.

9. Robot enligt nagot av patentkraven 1-8, k &4 n -
netecknad dirav, att armen (8) bestdr av en med
positioneringshuvudet (7) fast fdrbunden rdérformad hylsa
(10) och en i hylsan roterbart lagrad axel (9), varvid
hylsan (10) strécker sig genom universsalledens (11) cent-
rumdppning.

10. Robot enligt patentkravet 9, k 8 n n e -

t ecknad didrav, att hylsan (10) uppb8r en vridmotor
och att kopplingsorgan (14) #r anordnade fdr att Overfdra
vridmotorns vridrdrelse till den inuti hylsan (10) lagrade
axeln (9), varvid axeln 4r anordnad att driva hanterings-
donen.
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