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NéaraZkovy polohovaci a tlmiaci blok je
urfeny pre dvojhodnotové odmeriavanie
uhlu pri cyklickom pootdfani dvojpoloho-
vej rotatnej jednotky priemyselného robo-
ta alebo manipuléatora.

Udelom vyndlezu je dosiahnutie presného
uhlového polohovania rotatnej jednotky a
tym aj koncového ¢lena robota s moZnostou
rychleho prestavenia potrebnych Kkrajnych
uhlovych poléh a dodatkového pootofenia
horizontdlnych ramien priemyselného ro-
bota. Toto je dosiahnuté samostatnym né-
raZkovym a tlmiacim blokom, ktory sa mon-
tuje na teleso rotatnej jednotky a ktory po-
zostdva z priameho nosnika, na ktorom sa
translaéne pohybuje vozik s prienymi sa-
fiami, ktoré sd undSané vysuvnym un&Sa-
¢om upevnenom na tanieri rota&nej jednot-
ky.

Krajné uhlové polohy ramien robota st
determinované podla vynélezu polohou pre-
stavitelnych dorazov, ktoré si opatrené
hydraulickymi tlmiémi a snimadmi polohy a
ktoré si presivatelné ako celok pohybovy-
mi skrutkami.

229544

40

s

I
\
—
— \
L s
N
~ 8 2 J‘l
\,

z,zz:m'—L:l Hf i

Obr. 1




229544

3

‘Vynédlez sa tyka néavaZkevého jpoldhoxa-
cieho a tlmiaceho bloku dmojpoldhowvej xp-
tatnej jednotky :priemyselného robota, ale-
bo manipuldtora, s hnacimi qnotermi gneu-
matickymi alebo hydraulickyimi, napojeny-
mi na elektronicky alebo -pneumaticky -ria-
diaci systém.

Doteraz .zn&me zrovnatelné polohovacie a
timiace =zariadenia dvojpolohovych rota&-
nych jednotiek st rieSené v rédmci rotac-
nych jednotiek ako celku v dvoch varian-
tdch a to s prestavitelnymi nardZkami na
tanieri rota&nej jednotky alebo s prestavi-
telnymi nardZkami na telese rotafnej jed-
notky. Dvojpolohovd rotaénd jednotka s
prestavitelnymi nardZkami na tanieri spo-
Civa v tom, Ze na tanieri fixovand marédZka
nardZa v koncovych polohich prostrednic-
tvom pédkového alebo kulisového prevodu
na hydraulické tlmife, kde sa na malych
drahédch -piestnice hydraulickych -tlmitov
kinetickd energia pohybujicich sa hmot
spotrebuje. Aretdcia krajnej polohy sa pre-
vaddza budto samostatnym pneumatickym
valcom do trapézového vybrania vertikdlne
orientovanej trapézovej draZky ma 'narazke,
alebo sa nechédvaji pneumatické motory
pod tlakom, vymedzujicim takto mechanic-
ké 'vOle v uloZeniach a ukonterie rotécie
sa prevedie do pevnych dorazov. Pri kon-
Strukciach s prestaviteInymi nardZkami na
telese rotadnej jednotky, je pohon rotadnej
jednotky prevddzany translaénymi pneuma-
tickymi motormi, ktorych piestnice si opa-
trené samostatnymi ozubenymi hrebefimi,
zaberajtcimi z dvoch strdn s ozubenim na
hriadeli rota¢nej jednotky, pri¢om ozubené
hrebene alebo s nimi spojené tyfe tychto
rotaénych jednotiek nardZaji na hydraulic-
ké tlmi¢e a pevné dorazy.

Nevyhodou doterajSich vySeuvedenych za-
riadeni preipolohowanie -a tlmenie daobehu v
koncovych polohéch -dvejpolohovych rotad-
nych jednotiek je jednak w .€asovei nArod-
nosti pri prestavovani koncovych poldh, na-
kolko vSetky prvky a to ikoncové dorazy,
hydraulické tlmiée, ako aj snimacde -polohy
je treba prestavouat samastatne a jednak,
Ze nerieSia poZiadavku dodatkového pooto-
genia, ktoré je mutné pri vymene ndéstrojov
a ich zoradovani v technologickom proce-
se. U dvojpolohovej rotatnej jednotky s pre-
stavitelnymi naréd?kami na tanieri je okrem
toho nutné tzv. minimédlne pootofenie ta-
niera rotatnej jednotky, ktoré obmedzuje
alebo aj vylu€uje moZnost :aplikdcie robota
pre niektoré itechnologie.

VySeuvedené nedostatky odstraiiuje néa-
razkovy a polohovaci a tlmiaci blok dvojpo-
lohovej rotatnej jednotky priemyselného

robota alebo manipulédtera, pozastavajice-

ho z nosnika, na ktorom st .uloZené dorazy,
opatrené hydraulickymi tlmi¢mi a snimad-
mi polohy a medzi dorazmi, postvatelnymi

v pozdlZnom smere nosnika pohybovymi:

skrutkami, je na nosniku klzne uloZeny vo-
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ZiK s priafowmi. salftami, opatrenymi dtvo-

vom, v Ktorom je wotdiine ulo%Zeny wertikdine
vystvatelny palec unéa$afa, pri¢om wunéSaé
jeipevne :gpajany s tanierom a nosnik je pev-
me Fpojany s tdiesom rotatnej jednotky.

Vyhoda nérazkevéhe a tlmiaceho bloku
podla vynédlezu je hlavne v tom, e néraZ-
kovy polohovaci a tlmiaci blok -je ‘@ko ‘samo-
statny celok montovany na rotadnd .jednot-
ku robota :alebo aanipuldtora, prifem mik-
rometricky, pomocou peohyhovfch skrutiek
je moZné rychle nastavenie potrebnej kraj-
nej uhlovej polohy taniera rotadnej jefnot-
ky a to kazdého dorazu samostatme, pri si-
Basnom nastavemni :ako thydraulickych tlmi-
gov, tak aj snimadov pdlohy. Vystvatelnym
palcom unéd$aca, umoZiiuje.sa fubovolné .de-
datkové pootolenie rotatnej jednotky po-
trebného pri vymene néstrojov, alebo ich
zoradovani. Minimélne ‘pootofenie taniera
rotatnej jednotky je pritom nulové a poo-
tofenie od zékladnej, strednej uhlovej polo-
hy moZe byt nastavené aj asymetricky.

Na pripojenych vykresoch je znédzorneny
priklad prevedenia ndraZkového a tlmiace-
ho bloku podta vynélezu, priem na obr. 1
je znédzorneny nérys tlmiaceho a polohova-
cieho bloku s iastodnym zobrazenim rotad-
nej jednotky robota a na obr. 2 pédorys né-
razkového a tlmiaceho bloku.

NéraZkovy polohovaci a tlmiaci blok
:dveajpolehovej rTotadnej jethrotky pozostdva
z nosnika 1, na ktorom si uloZené dorazy
2, ktoré st opatrené hydraulickymi tlmi&mi
3 a snimaémi polohy 4. Dorazy 2 si presi-
vatelné po nosniku 1 .pohybovymi skrutka-
mi 5. Medzi dorazmi 2 je na nosniku 1 klz-
ne ulnZeny wozik :6, s mrisfinymi -satiami 7,
v wivare B, etorfich ije Hodne uloZeny werti-
kalne wysunvatelny palec A0 -unésata 9, pni-
dom unasad @ jje ;pevne spojony s taniaram
11 a nosnik 1 je pevne :gsppjeny :s talesom
rataéne]j jednotky A2,

Pri ipohybe tanieva 4il wotadnej jednotky
je palcom 10 wm#ASada 9, ktery zapadd 4o
otvoru ‘B8 pnistinych :eani 7 uvedeny .de :po-
Iybu wozik 6, pni sifissnom pahybe pried-
nych sani 7. V nditej -vzdialenosti, danej
zdviham hydnraulickéhe -tlmisa 3, upevrne-
nom ma :deraze 2, narazi wozik $ na -hydrau-
lioky heit 3, v kterom sa kinetickd ensergia
pohybujicich sa jhmét postupne odeberd,
uhlova inyohlest taniera 41 votadnej -jetinot-
ky 's néviéznymi jednotkami sa plynule izni-
Zuje :a v krajnej uhlovej :polahe :sa «dostdva
do silového styku vozik 6 s dorazom 2, pri-
tam 'snimac -polchy 4 diito krajni polahu
indikuje.

Nérazkovy polohovaci a -thmiaci ‘blok :dvoj-
polahovej rotatnej jednotky podla vynalezu
moZno previest modifikovany 4 «doplneny
dvomi aretaénymi valcami, upevneny na€o-
razoch a so samostatnymi snimaémi po:o-
hy, pri¢om piestnicami tychto valcov je
moZné previest aretdciu krajnych poldh vo-
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zika, napr. do trapézovej dradZky, vytvore- vania, ale s vyhodou dspor tlakového mé-
nej na voziku. Tato modifikdcia je vhodnd dia.
pri men3ich ndrokoch na presnost poloho-

PREDMET VYNALEZU

Narazkovy polohovaci a tlmiaci blok dvoj-
polohovej rotatnej jednotky pozostavaji-
ci z nosnika, na ktorom sui uloZené dorazy,
opatrené hydraulickymi tlmi¢mi a snimac-
mi polohy, vyznageny tym, Ze medzi doraz-
mi (2), postvatelnymi v pozdiZnom smere
nosnika (1) pohybovymi skrutkami (5}, je

na nosniku (1) kizne uloZeny vozik (6} s
prieénymi sailami (7]}, opatrenymi otvorom
(8), v ktorom je ototne uloZeny vertikdlne
vystvatelny palec (10) uné&Saga (9), prifom
unasaé (9) je pevne spojeny s tanierom
(11) a nosnik (1) je pevne spojeny s tele-
som rota&nej jednotky (12].
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