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(54) Pohybové tstroji primyslového manipulatoru

Vynélez se tykd menipulace s materid-
lem ve strojirenstvi.

Vynélez re3i konstrukini uspofddéni
pohybového dstrojf menipulétoru, tj. sou-
boru mechanickych ele%entﬁ prendsejfcich

pohonnou silu a zajidtujfcich vzdjemné
seskupeni a vnit¥ni orientaci mechenickych
df1d, z nich¥ Je sestavena funkdni Zést
manipulétoru.

Podstatou vynélezu je, Ze spodni rame-
no je na jednom svém konci opatfeno nosnym
sloupem, jen¥ je uloZen v zdékladn& manipu-
14toru @ na druhém konci je opat¥eno objim-
¥ou, v ni%¥ je uloZen hi‘{del nosné Eésti
hornfho ramena, jeZ je opat¥eno dchopnym

mechenismen, pridem% hi*fdel nosné Zésti Je
ménitelnym mechanickym pfevodem spojen
se zékladnou menipuldtoru.

Vynédlezu mi¥e byt vyuZfito u manipuld-
tord k zeklédéni plechl a odebiréni vylis-
kd u lisovacich strojd.

Vynélez nejlépe charakterizuje obr. 1.
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Vynélez se tyk4 pohybového dstroji primyslového manipuldtoru obsshujictho dvé& rsmena
oto¥néd kolem dvou rovnobdinych os.

Pohybovym dstrojim maenipuldtoru se razumf soubor mechanickych elementd prenédsejicich
pohonnou silu a zajisfujfcich vzéjemné seskupeni a vnit¥ni orientaci mechenickgch a1y,
2 nichZ je sestavena funk&nf{ ¥dst manipulétoru.

Dosavadni konstrukdni usporfdddni funkini ¥dsti s pohybovym dstrojim vyufivd u jednot-
livych primyslovych manipuldtord pouze zékledni kinematické principy, JejichZ spolenou
nevyhodou Je bud vychozi rotadni pohyb kolem svislé osy nebo pohyb pouze piimkovy, ¥im%
je v obou pripadech znain& omezena pou¥itelnost menipulétoru.

Uvedené nevihody odstranuje pohybové ustroji primyslového manipuldtoru obsshujfctho
dvé remena oto¥nd kolem dvou rovnobéZnych os podle vynélezu, jeho¥ podstatou Je, ¥e spod-
ni rameno je ne jednom svém koncli opatieno nosnym sloupem, jenZ je uloZen v zékladné ma-
nipuldtoru a na druhém konei je opatfeno objimkou, v niZ je ulo¥en h¥fdel nosné ¥dsti hor-
niho ramena, je% je opatfeno Uchopnym mechanismem, piilem¥ hifdel nosné ¥dsti je m&nitel-
nym mechanickym prevodem spojen se zékladnou manipulétoru.

Toto konstrukdni usporddéni pohybového Ustrojf primyslového manipuldtoru umoZnuje
nejen jednoduchy rovinny pohyb po kruZfnici nebo po p¥imce, ale i sloZeny pohyb po rovinné
k#*ivce v zdvislosti na nastaveném ptevodu pohybového dstrojdf.

Na p¥ipojenych obrézcich je zndzorn¥n p¥ifklad konkrétniho provedenf pohybového dstro-
31 manipuldtoru podle vynélezu, kde na obr. 1 je znézornn schematicky cely menipulétor
3 pohybovym Ustrojim v nérysu a na obr. 2 Je zndzorndn schematicky manipuldtor v pidorysu
s vyznalenim variantnich trajektorii idchopného mechenismu.

~ Pohybové ustrojf primyslového manipuldtoru obsahujfctho dv& ramena otoZné kolem dvou
rovnobéinych os, mé spodni rameno'l na jednom svém konci opat¥eno nosnym sloupem 10, jen¥
je ulofen v zdkladn¥ 4 menipuldtoru a na druhém konci Je opatfeno objfmkou 11, v ni% Je
uloZen hi{del 12 nosné &&sti 13 horniho ramena 3, jeZ Jje opatfeno dchopnym mechanismem 3,
piifemZ hiidel 12 nosné %ésti 13 je ménitelnym mechenickym pfevodem 2 spojen se zékladnou
4 menipuldtoru. Mdnitelny preved miZe sestdvat napfiklad z vym&nitelnfch ozubenych kol §,
1 & z Yetdzu 8.

Hnacim motorem se uvddi do rotainiho pohybu sloup 10, na jeho? koneci je uchyceno spod-
ni rameno 1 s objimkou 11. M¥nitelnym pifevodem Jje zpisoben rotadni pohyb hornfho ramena 3
a to rotaci h¥fdele 12 v objimce 11. Tim vznikd vézeny pohydb obou remen ), 3 manipulétoru,
ktery v pldorysu zpisobi pohyb koncové ¥dsti 2 remena 3 po piedem zvolené tiajektorii 9.
Tato trajektorie mé obecny tver pi#izplisobitelny konkrétnimu pouZitf menipulédtoru.

PREDMET VYINALEZU

Pohybové ustroji primyslového manipuldtoru obsehujictho dv& remena otodnéd kolem dvou
rovnobd¥nfch os, vyzne¥ené tim, e spodni rameno (1) je na jednom svém konei opat¥eno
nosnym sloupem (10), jenZ Je uloZen v zékladn® (4) menipulétoru a na druhém konci je
opatieno objfmkou (11), v ni%¥ je uloZen h¥fdel (12) nosné ¥dsti (13) horniho remena (3),
Je2 je opat¥eno uchopnym mechanismem (5), priemZ hfidel (12) nosné 2édsti (13) Je m¥nitel-
nym mechanickym prevodem (2) spojen se zdkladnou (4) manipuldtoru.
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