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‘Vynéle'z sa tyka priestorovo ohybného
Slankového mechanizmu s hydraulickym
pohonom, uréeného predovietkym pre stav-
bu réznych manipulatnych zariadeni, prie-
myselnych robotov a manipuldtorov. Pozo-
stava z retazca kibov, navzdjom postupne
pospajanych hydraulickymi vdhadlami a z
hnacej hydraulickej jednotky napojenej sa-
mostatnymi privodmi z linedrnych hydro-

motorov na jednotlivé hydraulické vahadla. B
Samotny kIb &ldnkového retazca pozostdva

z dvoch dosiek, medzi ktorymi su do seha Mo
zapadajtce gulové plochy navzdjom kizne 0
vykyvné, prifom dosky si spojené hydrau- o

lickymi vdhadlami. Tieto dosky st stcasne
aj doskami susednych kibov &ldnkového me-
chanizmu. Hydraulické vahadlo tvoria dva
valce prepojené navzdjom z jednej strany 14
prepojovacou trubicou a z druhej strany su
privody hydraulického média od rozvadzaca.
Hnacia hydraulickd jednotka pozostdva zo
stistavy linedrnych hydromotorov, pohériia-
nych hnacou skrutkou od elektromotora. Na
hnaciu skrutku je napojeny inkrementdlny
snima¢ odmeriavania pootd€ania skrutky,
ktory je taktieZ napojeny na riadiaci systém.
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Vyndlez sa tyka priestorovo ohybného
¢lankového mechanizmu s hydraulickym
pohonom, uréeného predovsetkym pre stav-
bu rdéznych manipulaénych zariadeni, prie-
myselnych robotov a manipuldtorov.

Doteraz zndme ¢&lankové mechanizmy’ sd
rieSené ako postupné zapojenia klbov za
sebou. Jednotlivé kiby sii vyklopné v jednej
rovine a si navzajom voli sebe pootodené
0 90°. Vykldpanie kibov je pohafiané od sa-
mostatnych elektrickych servomotorov.

Mechanizmy rieSené uvedenym sposobom
maja svoje nevyhody hlavne v stavebnej
dizke, pretoZe aZ# dvojica jednotlivych &lan-
kov umoZiiuje zabezpetit priestorovy ohyb.
Iné druhy &lankov§ch mechanizmov sa o-
hybné len v jednej rovine. Jednotlivé ¢lanky
sl naklapané servomotormi, pripadne inym
spdsobom, mnapr. plnenim pneumatickych
vanki3ov, ¢o je ov3em nedostato&ne riadi-
telné.

Uvedené nedostatky &lankovych mecha-
nizmov odstrarfiuje priestorovo ohybny &lan-
kovy mechanizmus s hydraulickym poho-
nom podla vyndlezu, ktorého podstata spo-
¢iva v tom, Ze pozostdva z retazca kibov,
navzdjom postupne pospédjanych hydraulic-
kymi vdhadlami a z hnacej hydraulickej
jednotky napojenej samostatnymi privodmi
Z linedrnych hydromotorov na jednotlivé
hydraulické vahadla.

Samostatny kIb lankového retazca pozo-
stdava z dvoch dosiek, ktoré si vo vychodzej
priamej polohe navzdjom rovnobeZne posta-
vené proti sebe, medzi nimi si do seba za-
padajice gulové plochy, konkdvna a kon-
vexnd navzdjom klzne vykyvné, pritom dos-
ky st spojené hydraulickymi vghadlami,
ktoré s minimédlne dve a si na doskédch
rozmiestnené stmerne k osi a simerne
vzhladom na seba. :

Tieto dosky si stifasne aj doskami sused-
nych kibov ¢ldnkového mechanizmu a hyd-
raulické véahadla st na nich uchytené vy-
kyvne v kiboch. Hydraulické vdhadlo tvoria
dva valce, opatrené piestom, naplnené mé-
diom z oboch strén, prepojené navzdjom z
jednej strany valcov v krajnej polohe pre-
pojovacou trubicou a z druhej strany val-
cov s privody hydraulického média od
rozvédzada.

Hnacia hydraulickd jednotka pozostdva
Z0 ststavy linedrnych hydromotorov upevne-
nych v pevnom rame, ktorych vysuvné piest-
ne ty€e st spojené s pohyblivou prirubou
vedenou vo vedeniach, kde priruba slaZi
ako matica hnacej skrutky, pohéiianej od
elektromotora cez prevodovku, pridom li-
nedrny hydromotor je privodmi napojeny
cez rozvddza® na hydraulické vahadlo.

KaZdému linedrnemu hydromotoru je pri-
radené hydraulické véahadlo a rozvadzad,
priCom tieto prvky si navzdjom pospédjané
a vytvdraji uzavretd hydraulickd sdstavu.
Na hnaciu skrutku je napojeny inkremen-
tdlny snima¢ odmeriavania pootddania
skrutky, ktory je taktieZ napojeny na ria-
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diaci systém, ktory podla napot&itanych in-
krementov pootd¢ania riadi prepinanie jed-
notlivych rozvddzatov hydraulickych véha-
diel.

Novy a vy33i afinok vynédlezu spotiva v
tom, Ze priestorovo ohybny &lankovy me-
chanizmus podla vynédlezu umoZiiuje zauja-
tie presnej polohy v obmedzenom priestore
pri minimdlnej kon$truk&nej stavebnej dlZ-
ke a v moZnosti dosiahnut poZadovani po-
lohu koncového é&lena v priestorovom oto-
deni o lubovoIny uhol v zdvislosti na podte
kibov €lankového mechanizmu.

Vynélez je dalej objasneny na priloZenych
obrdzkoch, kde na obr. 1 je znézornené
principidlne rieSenie priestorovo ohybného
¢lankového mechanizmu s tromi kIbmi ¢l4n-
kového retazca. Na obr. 2 je zné&zorneny
principidlny nékres kibu &lankového mecha-
nizmu. Na obr. 3 je schematicky n&dkres
jedného hydraulického védhadla s linedrnym
hydromotorom a rozvddzatom. Na obr. 4 je
principidlny ndkres hnacej hvdraulickei
jednotky. o

Na obr. 1 a obr. 2 je zndzornené princi-
pidlne rieSenie priestorovo ohybného &lan-
kového mechanizmu s tromi kibmi &l4nko-
vého retazca a nédkres jedného kfbu &lan-
kového mechanizmu. Priestorovo ohybny
tlankovy mechanizmus s hydraulickym po-
honom pozostdva z kibov 1, 2, 3 &lankové-
ho retazca navzdjom postupne pospéjanych
hydraulickymi vdhadlami 4.

KIb 1 &ldankového retazca pozostdva z
dvoch dosiek 8, 8, vo vychodzej priamej po-
lohe navzdjom rovnobeZne postavenych
proti sebe. Na doskéach 8, 9 si uchytené do
seba zapadajice segmenty 10, 11, ktoré ma-
ju gulové klzne plochy, segmenty 10 klznu
plochu konkdvu a segment 11 klznu plochu
konvexnii.

Na tychto plochdch sd segmenty 10, 11
navzjom vykyvne uloZené. Dosky 8, 9 si
havzijom spojené stimerne rozmiestnenymi
hydraulickymi vdhadlami 4, ktoré sd mini-
mélne dve na jednom kibe. Postupne dosky
8, 9 su sutasne doskami daldich kIbov 2, 3
¢lankového retazca. Hydraulické vdhadla 4
si na doskdch 8, 9 uchytené vo vykyvnych
kiboch 13, 14.

Na obr. 3 je schematicky nédkres jedného
hydraulického védhadla 4 s linedrnym hyd-
romotorom 7 a rozvddzatom 21. Hydraulic-
ké véhadlo tvoria dva valce 185, 18, opatrené
piestom 17, 18, naplnené médiom 19 z o-
boch strdn, prepojené navzdjom z jednej
strany valcov prepojovacou trubicou 20 a z
druhej strany valcov sd privody 8 hydrau-
lického média 19 od rozvéadzada 21.

Na obr. 4 je principidlny nédkres hnacej
hydraulickej jednotky 5, ktord pozostdva zo
ststavy linedrnych hydromotorov 7, upev-
nenych v pevhom rédme 22, ktorych vysuv-
né piestne tyfe 23 si spojemé s pohyblivou
prirubou 24, vedenou vo vedeniach 25. Pri-
ruba 24 sliZi ako matica hnacej skrutky 28,
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ktord je pohdiland od elektromotora 27 cez
prevodovku 28.

Linedrny hydromotor 7 je privodmi 6 na-
pojeny cez rozvadza¢ 21 na hydraulické va-
hadlo 4, o je zobrazené na obr. 3. KaZzdému
linedrnemu hydromotoru 7 zo sustavy je
priradené jedno hydraulické véhadlo 4 a
rozvadzac¢ 21, priom tieto prvky sd navzéa-
jom pospdjané a vytvaraji uzavreta hyd-
raulicknd sdstavu.

Na hnaciu skrutku 26 je napojeny inkre-
mentdalny snima¢ 29, ktory odmeriava po-
otd¢anie hnacej skrutky 26 a je zapojeny na

riadiaci systém, ktory podla napoé&itanych
inkrementov pootiddania riadi prepinanie
jednotlivych rozvadzatov 21 hydraulickych
vahadiel 4.

Priestorovo ohybny <&lankovy mechaniz-
mus spustenim elektromotora 27 a riadia-
ceho systému, ktory vyhodnocuje inkremen-
ty pootodenia hnacej skrutky 28 a podla
stanoveného programu postupne prepina
jednotlivé rozvadzace 21 do polohy pre pl-
nenie hydrauliky do védhadiel 4. Po dosiah-
nuti daného stavu rozvadzacde 21 sa opit
prepni do unlovej polohy.

PREDMET VYNALEZU

1. Priestorovo ohybny d¢lankovy mecha-
nizmus s hydraulickym pohonom vyznateny
tym, Ze pozostava z kibov (1, 2, 3) &lanko-
vého retazca navzdjom postupne pospéaja-
nych hydraulickymi vdhadlami (4) a z hna-
cej hydraulickej jednotky (5) napojenej sa-
mostatnymi privodmi (6) z linedrnych hyd-
romotorov (7) na jednotlivé hydraulické
véhadla (4).

2. Priestorovo ohybny ¢lankovy mecha-
nizmus podla bodu 1 vyznadeny tym, Ze kib
(1) ¢lankového retazca pozostdva z dvoch
dosiek (8, 9), vo vychodzej priamej polohe
navzdjom rovnobeZne postavenych proti se-
be, medzi ktorymi si do seba zapadajice
segmenty s gulovymi plochami, konkdvnou
(10) a konvexnou (11) navzdjom klzne vy-
kyvné, pri¢om dosky (8, 9] si spojené hyd-
raulickymi vahadlami (4), ktoré s mini-
maélne dve a sd na doskach (8, 9) rozmiest-
nené stimerne k osi (12) a stmerne vzhla-
dom na seba, pricom dosky (8, 9} st stcas-
ne aj doskami daldich klbov (2, 3} ¢lanko-
vého retazca a hydraulické véhadla (4) st
na nich uchytené vykyvne v kiboch (13,
14).

2. Priestorovo ohybny ¢&lankovy mecha-
nizmus podla bodov 1 a 2 vyznaleny tym,
Ze hydraulické vahadlo (4) tvoria dva valce
(15, 16) opatrené piestom (17, 18) naplne-
né médiom (19) z oboch stran, prepojené
"navzdjom z jednej strany valcov v krajnej

polohe prepojovacou trubicou (20} a z dru-
hej strany valcov st privody (6} hydraulic-
kého média (19) od rozvadzata (21}.

4. Priestorovo ohybny ¢lankovy mecha-
nizmus podla bodu 1 vyznafeny tym, Ze
hnacia hydraulickg jednotka (5) pozostdva
z0 sustavy linedrnych hydromotorov (7], u-
pevnenych v pevnom rame {22), ktorych
vysuvné piestne ty€e [23) si spojené s po-
hyblivou prirubou (24}, vedenou vo vede-
niach (25), kde priruba (24) sliZi ako ma-
tica hnacej skrutky (26), pohdiianej od e-
lektromotora (27) cez prevodovku (28), pri-
¢om linedrny hydromotor (7) je privodmi
(6) napojeny cez rozvadza¢ (21) na hydrau-
lické véhadio (4).

5. Priestorovo ohybny ¢lankovy mecha-
nizmus podla bodov 1 a 4 vyznadeny tym,
Ze kaZdému linedrnemu hydromotoru (7)
je priradené hydraulické vahadlo (4) a roz-
vadzaé (21), priom tieto prvky s navza-
jom pospajané a vytvarajia uzavretd hyd-
raulicka ststavu. .

6. Priestorovo ohybny ¢&lankovy mecha-
nizmus podla bodov 1, 4 a 5 vyznaleny
tym, Ze na hnaciu skrutku (26) je napoje-
ny inkrementdlny snimal (29) odmeriava-
nia pootaCania hnacej skrutky (26}, ktory
je taktieZ napojeny na riadiaci systém, kto-
ry podla napocitanych inkrementov poota-
Cania riadi prepinanie jednotlivych rozva-
dzaCov (21) hydraulickych vahadiel (4).

4 listy vykresov
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