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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest kotowy uktad jezdny robota mobilnego wykorzystywanego do za-
dan transportowych, w szczegdlnosci po powierzchniach ptaskich oraz wzdtuz prowadnic, regatu ma-
gazynowego.

Znany jest z patentu PL206407 uktad jezdny gasienicowy, zwtaszcza robota mobilnego, wyposa-
zony w gasienice jezdna oraz w potaczona z nia kinematycznie gasienice najazdowa. Ponadto uktad
jezdny zaopatrzony jest w kota jezdne i napedowe gasienicy jezdnej. Kota jezdne gasienicy jezdnej
osadzone sg na wahaczach, ktére osadzone sa w gniazdach zamocowanych do korpusu pojazdu. Wa-
hacze zaopatrzone sa w rozciagang sprezyne zamocowanag z jednej strony do wahacza, a z drugiej do
zaczepu zamocowanego do korpusu. Ponadto ukfad jezdny jest wyposazony w kota podporowe gasie-
nicy jezdnej umieszczone ponizej jej gornego odcinka.

Z Kkolei z patentu PL216239 znany jest robot mobilny o kotach jezdnych pneumatycznych charak-
teryzujacy sie tym, ze zawiera piaste pneumatyczng o dwdch wyprowadzeniach statym oraz ruchomym,
przy czym do wyprowadzenia statego piasty doprowadzony jest przewdd elastyczny cidnieniowy, ta-
czacy kanat przeptywowy piasty z kotem pneumatycznym, zas do wyprowadzenia ruchomego piasty
doprowadzona jest jedna koncowka przewodu cisnieniowego sztywnego wygietego w patak, ktérego
gtébwne wyoblenie umieszczone jest nad kotem pneumatycznym. Druga koncdwka przewodu cisnienio-
wego sztywnego doprowadzona jest do przytaczki pneumatycznej, ktéra jest zamocowana do podstawy
robota, przy czym przytaczka pneumatyczna jest potaczona przewodem elastycznym z zaworowym
uktadem sterowania.

Z opisu wynalazku CN103600629A znany jest ukiad jezdny pojazdu z czterema silnikami hydrau-
licznymi dla kazdego z napeddw, poruszajacego sie po drodze i szynach. Kazdy naped ma koto dro-
gowe i koto szynowe, a naped pomiedzy nimi przetaczany jest w przektadni transmisyjnej.

Z opisu patentowego PL240289 znany jest ukfad jezdny robota mobilnego zawierajacy podtoge
i przytwierdzone do niej dwa zespoty napedowe oraz wyposazony w obrotowe kota wleczone. Kazdy
z zespotow napedowych skitada sie z silnika potaczonego z reduktorem, z ktérego wychodzi wat nape-
dowy, na ktorym osadzone sa dwa kota napedowe. Przy czym $rednica kota umieszczonego blizej re-
duktora jest wieksza niz kota umieszczonego dalej od reduktora. W narozach podtogi znajduja sie cztery
rolki prowadzace z kotnierzami usytuowane wspotiiniowo z mniejszymi kotami napedowymi. Kota nape-
dowe umieszczone sg symetrycznie w potowie dtugosci podtogi robota. Nadto kazdy zespdt napedowy
ma uktad zawieszenia ztozony z dwdch rownolegtych watkow prowadzacych, na ktérych osadzony jest
za posdrednictwem liniowych tozysk oraz stezajacych je blach mocujacych, silnik i reduktor z watem
napedowym oraz kotami napedowymi. Konce watkéw prowadzacych sa osadzone w uchwytach przy-
twierdzonych do korpusu zespotu napedowego, ktory z kolei przymocowany jest do podtogi robota. Na-
tomiast na kazdym z watkéw prowadzacych osadzona jest srubowa sprezyna umieszczona miedzy
uchwytem goérnym a tozyskiem liniowymi.

Celem wynalazku jest ukiad jezdny robota mobilnego zapewniajacy stata predkos¢ zarowno na
powierzchniach ptaskich i wzdtuz prowadnic (szyn) w gtab wielopoziomowego regatu magazynowego.

Uktad jezdny robota mobilnego wedtug wynalazku zawierajacy podtoge, rolki prowadzace i obro-
towe kota wleczone, oraz przytwierdzone do niej dwa zespoty napedowe zawierajace uktad napedowy,
uktad zawieszenia i kota napedowe, charakteryzuje sie tym, Zze kazdy zespét napedowy ma przektadnie
pasowg zawierajaca pas napedowy, koto pasowe reduktora osadzone na wale napedowym reduktora,
dwa kota pasowe osadzone na wale kota napedowego prowadnicy i wale kota napedowego, dodatkowo
na wale kota napedowego prowadnicy osadzone jest koto napedowe prowadnicy, a na wale kota nape-
dowego osadzone jest koto napedowe, przy czym wat kota napedowego prowadnicy jest powyzej watu
kota napedowego.

Korzystnie, gdy koto napedowe prowadnicy i koto napedowe maja te sama $rednice. W przypadku
gdy koto napedowe prowadnicy i koto napedowe maja rézne srednice, zachowanie statej predkosci
liniowej uzyskuje sie poprzez zmiane $rednicy kot pasowych.

Korzystnie jedli pas napedowy jest pasem napedowym zebatym, a kota pasowe sa kotami paso-
wymi zebatymi.

Korzystnie, gdy wat kota napedowego prowadnicy i wat kota napedowego osadzone sa w zespole
napedowym w tozyskach.

Rozwiazanie wedtug wynalazku zapewnia, ze predko$¢ z jaka porusza sie robot mobilny pozo-
staje stata, niezaleznie czy porusza sie po gtadkiej powierzchni czy po prowadnicach.
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Uktad jezdny robota mobilnego, pokazano w przyktadach realizacji na rysunku, na ktérym:

Fig. 1 przedstawia zespét napedowy w widoku ogdinym,

Fig. 2 przedstawia zespot napedowy w widoku ogdlnym ze strony przeciwnej w stosunku do wi-
doku na Fig. 1,

Fig. 3 przedstawia zespot napedowy umieszczony w korpusie w widoku ogdélnym,

Fig. 4 przedstawia widok ogdlny uktadu jezdnego robota mobilnego od strony podtogi robota,

Fig. 5 przedstawia widok ogdliny robota mobilnego w pozycji do poruszania sie po prowadnicach
(szynach),

Fig. 6 przedstawia widok ogdiny uktadu jezdnego robota mobilnego od gory w prowadnicach.

Uktad jezdny robota mobilnego w przyktadzie wykonania sktada sie z podtogi 1 z przytwierdzo-
nymi korpusami 2 zespotdw napedowych, sktadajacych sie z uktadu zawieszenia i uktadu napedowego.

Uktad zawieszenia ztozony jest z dwdch réwnolegtych watkdw prowadzacych 8 i 9, na ktorych
osadzony jest za posrednictwem liniowych tozysk 10 i 11 oraz stezajacych je blach mocujacych 12 13,
uktad napedowy. Przy czym korice watkow prowadzgcych 8 i 9 sg osadzone w uchwytach gérnych 14
i uchwytach dolnych 15 przytwierdzonych do korpusu 2 zespotu napedowego, ktory z kolei przymoco-
wany jest do podtogi 1 robota. Natomiast na watkach prowadzacych 8 i 9 osadzone sg Srubowe spre-
zyny 20 umieszczone miedzy uchwytami gérnymi 14, a fozyskami liniowymi 10 11.

Uktad napedowy sktada sie z silnika 3 potaczonego z reduktorem 4, z ktérego wychodzi wat na-
pedowy reduktora 5, na ktérym osadzone jest koto pasowe zebate reduktora 21 przektadni pasowe;,
ktora za pomocg pasa napedowego zebatego 23, przekazuje naped na dwa takie same kota pasowe
zebate 22, zamocowane na wale kota napedowego prowadnicy 24 i na wale kota napedowego 25, ktore
to waty 24 i 25 osadzone sg w tozyskach 26. Na wale kota napedowego prowadnicy 24 osadzone jest
koto napedowe prowadnicy 7, a na wale kota napedowego 25 osadzone jest koto napedowe 6, koto
napedowe 6 i koto napedowe prowadnicy 7 sa tej samej srednicy. Koto napedowe 6 napedza robota
podczas ruchu po ptaskiej powierzchni, a koto napedowe prowadnicy 7, osadzone wyzej i przesuniete
na zewnatrz wzgledem kota 6, napedza robota podczas ruchu w prowadnicach 27 i 28.

Ponadto do podtogi 1 robota przytwierdzone sg obrotowe kota wleczone 16. Dodatkowo w naro-
zach podtogi 1 usytuowane sg cztery rolki prowadzace 17 z kotnierzami. Korpus 2 kazdego z zespotow
napedowych znajduje sie wewnatrz przytwierdzonej do podtogi 1 robota obudowy 18 majacej podcie-
cia 19 w narozach.

Zastrzezenia patentowe

1. Uktad jezdny robota mobilnego zawierajacy podtoge, rolki prowadzace i obrotowe kota wle-
czone, oraz przytwierdzone do niej dwa zespoty napedowe zawierajace uktad napedowy,
uktad zawieszenia i kota napedowe, znamienny tym, ze kazdy zespot napedowy ma prze-
kiadnie pasowa zawierajacg pas napedowy (23), koto pasowe reduktora (21) osadzone na
wale napedowym reduktora (5), dwa kota pasowe (22) osadzone na wale kota napedowego
prowadnicy (24) i wale kota napedowego (25), dodatkowo na wale kota napedowego prowad-
nicy (24) osadzone jest koto napedowe prowadnicy (7), a na wale kota napedowego (25) osa-
dzone jest koto napedowe (6), przy czym wat kota napedowego prowadnicy (24) jest powyzej
watu kota napedowego (25).

2. Ukfad jezdny robota mobilnego wedtug zastrzezenia 1, znamienny tym, ze koto napedowe
prowadnicy (7) i koto napedowe (6) maja te sama s$rednice.

3. Uktad jezdny robota mobilnego wedtug zastrzezenia 1 lub 2, znamienny tym, ze pas nape-
dowy (23) jest pasem napedowym zebatym, a koto pasowe reduktora (21) i kota pasowe (22)
sa kotami pasowymi zebatymi.

4. Ukfad jezdny robota mobilnego wedtug zastrzezenia 1, 2 lub 3, znamienny tym, ze wat kota
napedowego prowadnicy (24) i wat kota napedowego (25) osadzone sa w zespole napedowym
w tozyskach (26).
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Rysunki
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Fig. 4
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