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(54) Dvojpolchova zdvihova jednotka

Vynalez sa tyka opera¢nej a medzioperac-
nej manipulécie a riedi odstranenie klasické-
ho usporiadania vertikalnej jednotky s na-
hradou funkéne zhodnou ale podstatne men-
gou hmotnosfou disponujicou zdvihovou
jednotkou, pri¢om plynuly rozbeh a dobeh
je dany priamo kinematickou vlastnostou
zdvihovej jednotky.

Dvojpolohova zdvihova jednotka sa sklada
z konétrukéného usporiadania pneu - valca,
z telesa s prevodom na kluku ako i z presuv-
ného vozika. Vidlica ako i piestnica pneu val-
ca, v ktorej je vloZené — totne, hnacie ko-
leso, je z jednej strany v styku s ozubenou
ty¢ou a z druhej strany s ozubenim unésacla,
ktorého ozubené koleso cez kluku je toéne
uloZené v $mykadle prieénej draZzky presuv-
ného vozika.
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Vynélez riesi dvojpolohovi zdvihova jed-
notku pre vertikdlne premiestiiovanie konco-
vého ¢lena priemyselnych robotov a mani-
pulétorov, s pneumatickym pohonom, s na-
razkovym odmeriavanim drahy zdvihu a s
napojenim mna pneumaticky, alebo elektronic-
ky riadiaci systém.

Doterajsie vertikalne jednotky priemysel-
nych robotov a manipulatorov tvoria medzi-
¢len medzi rotaénou jednotkou a horizontal-
nymi ramenami robota. Vertikélna jednotka
sa skladd z masivnej hosnej trubky, ktora je
zo spodnej strany ukoncena prirubou pre
upevnenie na rotaénii jednotku a na jej vrch-
nej strane je upevneny pneumaticky valec
s piestnicou v osi trubky, marazky pre ob-
medzenia zdvihu vertikélnej jednotky, sni-
mace polohy, tlmiace bloky s hydraulickymi
tlmi¢mi pre ‘marenie pohybovej energie
premiestiujucich sa hmét, mazaci, najéastej-
Sie knotovy mazaci systém pre mazanie po-
hybovych dvojic, ako aj vsetky ovladacie
pneumatické prvky pre vertikalnu jednotku
robota. Piestnica pheumatického valca je

ukonfend puzdrom pre zdviZny éap, kolmo-

vedenym k osi vertikilnej jednotky. Vonkaj-
Sia pohybliva trubka vertikalnej jednotky je
kizne uloZena na plasti trubky a je spojend
s piestnicou pneumatického valca zdviZznym
¢apom, prechadzajucim cez pozdline drazky
nosnej trubky. Pre zamedzenie vzijomného
pootocenia pohyblivej trubky a nosnej trub-
ky je pohyblivd, aj nosna trubka opatrena
jemnym draZkovanim, alebo je pohybliva
trubka opatrend z vnuatornej strany perami,
pre ktoré su na plasti nosnej trubky prislug-
né pozdlZne drazky pre ich klzne ulofenie.
Na vonkajSom, valcovom plasti pohyblivej
trubky s pomocou zvernych spojov mon-
tované nad sebou dve, alebo viac horizontal-
nych jednotiek robota, zabezpeéujticich
translaéné presunutie koncovych élenov ro-
bota v horizontalnej rovine. Horn4 &ast ver-
tikdlnej jednotky, vy¢nievajica nad horizon-
talnymi jednotkami, je zakryta krycim me-
chom, ktory je spojeny s pohyblivou trubkou.

Nevyhodou doterajsieho rieSenia dvojpo-
lohovej vertikalnej jednotky je jej vysoka
hmotnost, velka spotreba vynakladanej ener-
gie pre zdvihanie horizontdlnych ramien
s koncovymi ¢lenmi, pri¢om vynaloZena
energia sa musi pri tlmeni dobehu v zdpé#ti
marit v hydraulickych tlmic¢och energii, kto-
ré tvoria pritom malo spolahlivy uzol, s po-
merne nizkou Zivotnostou. Dalfou nevyhodou
je pomerne vysoka zloZitost a naroky na
presnost vyroby, nakolko kazd4 véla kiznej
dvojice vertikdlnej jednotky sa prejavuje
v cca aZ 20 ndsobnej nepresnosti polohovania
koncového ¢lena robota. Mimo vysiie uvede-
nych nevyhod vertikalne jednotky vyZzaduju
tieto &astu adrzbu, maju pomerne vysoku
spotrebu tekutych maziv a mézu pracovat vy-
luéne len vo vertikalnej polohe.

VysSie uvedené nedostatky odstratiuje
dvojpolohové zdvihova jednotka podla vyna-
lezu, ktorého podstata spo¢iva v tom, Ze vidli-

ca piestnice pneumatického valca, v ktorej je
tone uloZené hnacie ozubené koleso, je v sty-
ku z jednej strany s ozubenou tyCou a z druhej
s ozubenim unésada, ktorého ozubené koleso
Jje spojené s klukou opatrenou ¢apom, ktory
Je to¢ne ulozeny v smykadle, kizne ulozenym
v prietnej drazke presuvného nosnika.

Vyhody rieSenia dvojpolohovej zdvihovej
jednotky podla vynalezu vyplyvaja z uplné-
ho odstranenia vertikilnej jednotky robota
s ndhradou funkéne zhodnou, ale malo hmot-
nou zdvihovou jednotkou, pracujtcou auto-
nomne a bezprostredne pri koncovom &lene
robota, s malou spotrebou energie na presun
hmét koncového &élena robota, pricom plynuly
rozbeh je dany priamo kinematickou vlast-
nostou zdvihovej jednotky. . Dvojpolohova
zdvihovd jednotka moZe pracovat v I'ubovol-
nej polohe, vyZaduje minimalnu udrzbu, pri-
¢om nepresnost a vola v dvojpolohovej zdvi-
hovej jednotke ma iba nepatrny vplyv na
presnost polohovania koncového ¢lena robota.

Na vykrese je zndzorneny priklad preve-
denig dvojpolohovej zdvihovej jednotky podla
vyndlezu, prifom na obr. 1 je schématicky
znazornend dvojpolohova zdvihova jednotka
Vv naryse a na obr. 2 je nakresleny podorys
tejto jednotky v pohlade smerom A.

Dvojpolohova zdvihova jednotka sa sklada
z telesa 1 s pneumatickym valcom 2, ktorého
piestnica 3 je ukondend vidlicou 4, v ktorej
je tofne uloZené hnacie ozubené koleso 5.
Hnacie ozubené koleso 5 je v trvalom styku
s ozubenou ty¢ou 6, ktora je klzne uloZena
v telese 1 a odpruend v obidvoch smeroch
pohybu pruZinami 15 v sudinnosti s tiahlom
16. Hnacie ozubené koleso 15 je sucasne
s ozubenou tycou 6 v trvalom styku s ozube-
nim 9 unésaca 8. Unasa¢ 8 je opatreny dvo-
Jicou ozubenych kolies 10, ktoré st v styku
s ozubenou tycou 6, pricom ozubené koless
10 st pevne spojené s hriadelom 21, na kto-
rom je upevnend kluka 11 s ¢apom 12, ktory
je tocne uloZeny v §mykadle 13, kizne uloze-
nym v prietnej drazke 14 presuvného vozika
17. Klzne uloZenie presuvmneho vozika 17 voéi
telesu 1 je pomocou vsadenych gulitiek 18.
Poloha presuvného vozika 17 voéi telesu 1 je .
snimand snimaémi polohy 19 pomocou mag-
netu snimada 20. . .

Pred zahéjenim pohybu presuvného vozika
17 z hornej polohy odvdusni sa spodna &ast
pneumatického valca 23, éim sa destabilizuje
statickd rovnovaha sil a jedna z pruZin 15,
ktord je v hornej polohe presuvného vozika
17 prostrednictvom tiahla 16 stladena, silove
pdsobi na ozubent tyé 6 a celym zablokova-
nym systémom na piest 22 a postiva ho do
spodnej ¢asti pneumatického valca 23 aj s pre-
suvnym vozikom 17. Sudasne sa plni horna
Cast valca 24 stlatenym vzduchom, stladuje
sa druha pruzina 15, ktora silovo posobi proti
smeru pohybu na ozubenu ty¢ 6, a tym aj na
natacanie hnacieho ozubeného kolesa 5 a su-
¢asne prostrednictvom unéfada 8 na pooto-
¢enie ozubeného kolesa 10 s klukou 11, ktors
posiva presuvny vozik 17 do jeho spodnej



polohy, pri¢om sa hnacie ozubené koleso 5
a ozubené koleso 10 k sebe pribliZia a Cias-
totne do seba zasuni. Pri plnom zdvihu pre-
suvného vozika 17 pootodi sa ozubené koleso
10 a pol otacky.

Dvojpolochovu zdvihovu jednotku podla vy-
ndlezu je mozné vyuZit pre jej malé rozmery,
nizku hmotnost, pracu v I'ubovolnej polohe,
bezrazovy rozbeh a dobeh presuvného vozi-
ka, ako laterdlnej jednotky priemyselnych
robotov a manipulatorov.

PREDMET VYNALEZU

Dvojpolohova zdvihova jednotka, pozosta-
vajuca z pneumatického valca, z telesa s pre-
vodom na kluku a z presuvného vozika, vy-
znadena tym, Ze vidlica (4) piestnice (3) pneu-
matického valca (2), v ktorej je to¢ne uloZené
hnacie ozubené koleso (5), je v styku z jedne]

strany s ozubenou tycou (6) a z druhej strany
s ozubenim (9) unasaca (8), ktorého ozubené
koleso (10) je spojené s klukou (11), opatre-
nou ¢apom (12), ktory je toéne uloZeny v 3my-
kadle (13), klzne uloZenym v prie¢nej drazke
(14) presuvného vozika (17).
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