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Géelom vyndlezu je odstrénit’ nedos-
tatky vyplyvajidcich z doteraz zndmych
prevedeni, ktoré vykondveji obmedzeny
pohyb v urditom malom rozsahu len na jed-
nej strane od stredu mechanizmu.

Uvedeného i€elu sa dosiahne pomocou
klbovej priamodiarej manipuladnej jednot-
ky 8 oto&nym pohybom koncovej priruby,
vytvorenou z telesa koncove] priruby,
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Vynélez sa>tjka kibovej priamodiarej ménipﬁla&nej jedno%ky s otodnfm pohybom koneco-
vej priruby, u ktorej sa riesi klbové spojenie dvoch remien s telesom, vytvorenie parslel-
nych e hnacich prevodov a vniitorné vedenie rozvodov tlakového médie k.daréej jednotke.

Doterez zndme klbové manipulaéné jednotky zostavené z dvoch ramien spojenych otodny-
mi kIbami umo¥nuji obmedzené vykonévenie pohybov v urditom melom rozsahu len na jednej
strene od stredu mechanizmu. Pre zebezpelenie dosahu na druhej strane je nevyhnutné pouZi-
tie @aliej, obvykle otodnej jednotky. KIbové spojenia ramien si rieSend pouZitim zloZitych
e drahych systémov pohonov, ktoré pre vadsiinu pripadov poufitia sd zbytoéné, Jednotky ne-
majui vndtorné vedenie energetickych privodov k dalej jednotke., NeumoZnuji velké silové
posobenie koncovim bodom mechanizﬁu. Tym, %e pohonmi v otodnjch kiboch tichtoAjednofiek
se zachytdvaji silové momenty od hmotnosti mechanizmu aj bremena, maji velkd energetickd
spotrebu. Vykondvenie jednoduchych priaemodisrych pohybov je u nich ndroéné a vyZaduje zlo-
Zité programové vybavenie. _

Vys8ie uvedené nedostatky si odstrdnené kibovou priamodiarou menipuladénou jednotkou
s otodnym pohybom koncovej priruby, vytvorenou z telesa, koncovej priruby, dvoch ramien,
paralelného prevodu, hnacieho prevodu, pohonov, rotednfch rozvodov a sniméov, ktorého
pbdgt;tbu je otolné uloZenie prvého remena zasunutim jeho rirového predl¥enies spredu do
telesa, otosné uloZenie druhého remena zasunutim rdrového ndstavee spredu do valecového
pizdre umiestneného na konci prvého ramena, otodné uloZenie koncovej priruby v pizdre na
konci druhého remena, umiestnenie paralelného prevodu medzi prvym & druhym ramenom a hna-
cieho prevodu zozadu prvého remena, umiestnenie rotadnyfch rozvodov v telese, rirovom né-
stavei druhého ramena s v koncovej prirube, spojenie pastorke ramene, pastorka priruby a
hlavného kole so semostatnymi pohonmi & pripojenie snimadov identifikujdcich polohu kon-
covej priruby, prvého ramena a hlavného kola k telesﬁ.

Zariadenim pod¥a vyndlezu sa dosishnu vysoké parametre rozsahu, rfchlosti a presnosti
pohybov, moZnos¥ dosahu na oboch strandch jednotky bez potreby @wliej jednotky a tym zvﬁé-'
Senie priemodiereho pohybu minimdlne ne dvojndsobok pri jednoduchych a vyrobne nendrodnych
pohonoch a pri wvnitornom vedeni energetickych privodov k dalSej jednotke pripojenej ku kon-
covej prirube, vysoké silové posobenie a nosnost konicového bodu mechanizmu. Jednoduchou
transformdciou otodného pohybu ramena na priemodiary posuvny pohyb koncovej priruby pro-
gtrednictvom pevnej mechanickej vazby v hnacom prevode sa dosiehne minimflne spotreba ener-
gie na vykonanie tohoto pohybu, lebo sa vo vadsine pripadov vykondva vo fodorovnom smere &
treba prekonat’ pohonom len zotrvadné sily a pomerne malé momentové pGsobenie od vlastnej -
hmotnosti remien., Vykondvanie a programovanie zdkladnych manipuladngch pohybov jednotky je
nendroéné a jednoduché.

Na pripojenych vykresoch si zobrazené priklady vyhotovenia kIbovej priemodiarej meni-
puladnej jednotky s otolnym pohybom koncovej priruby podlh vynilezu. Na obr. 1 je schema-
ticky vyobrazend jednotka s pouZitim retazovych prevodov, na obr. 2 jednotka s pouZitim
ozubenyech prevodov a nepohyblivym hlevnjm kolom. Na obr. 3 je zndzorneny princip pouZitych
rotadnych rozvodov a ne obr. 4 rez A-A z obr. 1, ktory predstavuje moZné rieSenie pohonu

otdBania koncovej priruby, ale aj prvého ramens a hlaevného kola. Na obr. 5 si vyobrazené
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schemsticky viaceré polohy oboch ramien a koncove] priruby.

Kivovéd priemoSiere manipulatnd jednotka s otodnym pohybom koncovej priruby pozostive
% telesa 3, ku ktorému si pevne pripojené /obr. 1/ pohon remens 16, pohon priruby 17, po-
hon natdSania 18 & snimaSe 33, z prvého ramena 1, na jednom konci opatreného jednostran-
nym rirovym predlZenim 21 a ne druhom konei valcovym puzdrom 23, z druhdho ramena 2, na
jednom konci obdobne opatreného jednostrannjym rdrovym ndstavcom 22 & na druhom konci piz-
drom _4_, do ktorého je spredu zasunutd koncovéd priruba 4, & vovadtri umiestnenym rotafnym
rozvodom 27+ Medzi prvym remenom 1 & druhym ramenom 2 je umiestneny paralelny prevod 25.
V rdrovom predl¥eni 21 je otolne uloZeny hriadel 19, opatreny ns zadnom konci pastorkom
priruby 10, zeberajicim s pohonom priruby 17. Parelelny prevod 25 je vybtvoreny z 'hnacieho
kolae 11, pevne pripojeného k vyénievajlicemu prednému koncu hriadela 19, z dvojkola 12, o-
tone uloZeného na prednom konci valcového pizdra 23 & hnaného kola 13, pevne pripojeného
k vyénievajicemu zednému koncu koncovej priruby 4. Hnacie kolo 11 je spojené so zadnym ko-
lom dvojkola 12 &ldnkovou retazou 38, alebo medzikolom 14 Jobr, 2/, otoSne ulofenym na pre-
steviteZnom dape 15 priskrutkovanom k prednej strane prvého ramena 1. Predné koio dvojkola
12 je spojené s hnanym kolom 11 prostrednictvom retaze '22, alebo medzikola 1 ,’ otodne ulo-
%eného ne prestavitePnom Zape 15, priskrutkovanom k zednej strane druhdho ramena 2. Prieme-
ry hnacieho kols 11, avojkola 12 a hneného kole 13 si volené tak, aby velkos? pootocen:.a
hriadela 19 odpovedala velkosti pootoldenie koncovej prirudby 4. Parslelny prevod 25 zabez- -
peduje stdle nemennd polohu pootodenia koncovej priruby 4 podas priamoéiareho pohybu jed-
notky v pripade neotilajiceho sa hriadela 19. Pootédanim hriade¥a 19 vyvodzuje sa tieZ
odpovedajice pootdlanie koncove] priru‘oy 4 v skejkoPvek polohe prvého ramena 1 e druhého
‘ramena 2. K zadnému koncu rirovéno predfZenia 21 je pevne pripojeny pastorok ramena 3, za-
berajiei s pohonom ramena 16. Zo zadnej strany prviho remena 1 je umiestneny hnaci prevod

26, pozostdvajicl z hlavného kola 5 otodne uloZeného na prednom valcovom zakondeni telesa

6, pevne pripojeného k zadnému koncu

3 a zaberajliceho s pohonom nat4denia 18 a s pastorka
rurového nédastavca 22. Hlavné kolo 5 je spojené s pastorkom § prostrednictvom prevedovej
rettaze 37, alebo vymedzovacim kolom T, /obr, 2/, otodne uloZenym ne presuvnom dape 8, pri-
'skrutkove.nom k zadnej strane prvého remena 1, Priemer hlavného kola 3 Je dvekrdt vadsi ako
priemer pastorku 6. Pri neotaéaaucom se hlavnom kole 5 v pripade ginnosti pohonu ramena 16
vyvoldva se hnacim prevodom 26 dvekrit vasSie pootolenie druhého ramena 2 oprotl prvému

ramenu ] sko je pootoSenie prvého ramena

1 oproti telesu 3 /obr. 5/. Pri tom sa koncovy
bod prvého ramena 1 pobybuje po kru¥nici z bodu & postupne do bodu by, ¢, 4 2 £ & koncovy
bod druhého remena 2, toto¥ny so stredom koncovej priruby 4 vykondva priemkovy pohyb z bo-
du A postupne do bodu B, C, D & E po priamke p, prechddzajlicej stredom S, Hlavné kolo 3 v
pripade &innosti pohonu natdania 18 vyvoldva natddanie prvého ramena ], druhého ramens 2
a koncovej priruby 4 v nezmenenej polohe, ak nie si v &innosti pohon ramena 1_6_ e pohon pri-
ruby 1. Pre vyvodenie priamkového & otoSného pohybu koncove] priruby 4 bez pohybu natace-
cieho nemusi byt pouZity pohon natédania 18 & hlavné kolo 5 mo¥e by pevne pripojené k te~
lesu 2o V rmirovom ndstavei 22 ;ie vloZeny rotadny rozved 27, spojeny premostenim 32 s pr-

vim remenom 1. V telese 3 Jje vioZeny tieZ rotadny rozvod 27, ktory je silastou rirového
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prediZenie 21. Rotadné rozvody 27 ed vytvorend z najmenej dvooh rotainfoh tesneni 28, /obr.
3/, medz; ktorymi je na vonkajSej stykovej valcovej ploche 40 vyhotovend prstencovd ard¥ke
29, spojend s kendimi 30 vedenymi pre privod tlakového média k @lie) jednotke pripojene]
ku koncovej pri:ube 4, cez rotadny rozvod 27, pripojeny premostenim 32 /obr. 1/ k druhému
remenu 2 a koncovi prirubu 4, cez rotainy rozvod 21 a rirovy nistavec 22, cez rirové pre-
dlZenie 21 & telesa 3, Gstie kendlov 20 2z rirového predlZenia 21 je prepojené potrubim 31
8 Ustim kendlov 30 rotedného rozvody 21 vloZeného do rérového néstavcs 22 a lstile kandlov
30 z rﬁrového nédstavea 22 je obdobne prepojend s dstim kandlov 30 rotadného rozvodu 27, u-
loZeného do koncovej priruby 4. Vonkajdie privody tlakového média k Jednotke potrubim 31
sa pripdjejd k telesu 3. Pohon prirudby 17 je vytvoreny z ozubeného plunZra 34, posuvne a
tesne uloZeného v priestore vnétorndho valea 20, vytvoreného v telese 2. Ozubeny plunZer
24 zeberd s pastorkom priruby 10 e na protilmhlej ploche od ozubenis Je v miegte zdberu
podoprety priamodisrym valdekovym loZiskom 36, ktorym sa vymedzuje minimdlne vola v ozu-
beni, zamedzuje deformécii ozubendho plunira 34 a zniéovanim pasivaych trecich odporov vy-
. tvdraji podmienky pre rychlu reverzéciu pohybov a pre servoriadenie., V miestach koncovych
poldh ozubendho plunira 34 si vo vndtornom valei 20 umiestnend prestavitelné dorazy 35,
umo¥nujlice presné nastavenie koncovyci poldh pohybu. Obdobne st riefiend &) pohon remena

16 a pohon natddanie 18, Prestavitelhymi Sapmi 15 a presuvnym Sapom 8 sa vymedzuje mini-
mdlne voPa paralelného prevodu 25. Priemery medzikol 14 a vymedzovacieho kola 1 si teké,
Ze prestavitelné Sapy 15 & presuvny dap € sl umiestnend mimo spojnice stredov rirového
predlfenia 21, rirového néstaves 22 a koncovej priruby 4. Polohu hlavndho kola 5, prvého
ramena 1 & hriadels 190 identifikujd snimaée 33, napojenéd na centrdlny riadiaci systém, kto-
r¥ podla nestavendho programu vysiela povely pre pohon ramena 16, pohon priruby 17 a pohon
natdéania 18.

Kfvovd priamééiara Jednotke s otolnym pohybom koncovej priruby je urdend na vykonédva-
nie rychlych, presnych a plynulych manipulaénych g technologickiqh pohybov. Vyznaduje sa
sinusovym priebehom rychlosti priamoiareho pohybu pri konStantnej rychlosti otidanie pr-
vého ramena 1 & vysokou presnostou najma v koncovjch polohdch A aE /obr, 5/. Je vhodnd
pre jednoduché nariikové polohovanie, i pre kontinudlne drihové servoriadenie. Pre pohon

remena 16, pohon priruby 17 & pohon natddanis 18 sa md%u pouZit’ tie¥ rotadnd motory.

PREDMED VYNALEZU

1. Kibov4 priamodiare manipuladnd jednotks s otodnym pohybom koncovej prirudby, vytvo-
rend z telesa, koncovej priruby, dvoch remien, paralelného prevodu, hnacieho prevodu, po-
honov, rotalnych rozvodov a snimadov, vyznadend tym, Ze vo valcovom plzdre /23/ umiestne-
nom na konci prvého ramena /1/, ktoré je svojim rirovym predl¥enim /21/ z jednej strany
otodne uloZené v telese /3/, je z jednej strany svojim ridrovym ndstavcom /22/ otodne ulo-
Zendé druhé rameno /2/, na konci opatrené pizdrom /24/, v ktorom Je z Jednej strany otodne

uloZend koncovd prirube /4/, spojend parelelnym prevodom /25/, umiestnenym medzi prvym re-
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menom /1/ & druhym yamenom /2/ s hriadeZom /19/, otolne ulo¥enym v rirovom predi¥eni /21/
prvého ramena /1/, na konci ktorého je pevme pripojeny pastorok priruby /10/ zaberajlci

’s pohonom priruby /17/ pripojenym k telesu /3/ a ku koncu rirového néstavea /22/ druhého
vemens /2/ je pripojeny hnaci prevod /26/, zaberajlici s pohonom natédania /18/ pripojenym
k telesu /3/, priSom v koncove] prirube /4/, v rirovom ndstavei /22/ a v otvore telesa /3/
sd umiestnené,rotaéﬁé rozvody /27/ & ku koncu rirového predfZenia /21/ je pevne pripojeny
pastorok ramens /9/, zaberajici s pohonom ramena /16/, pripojenom k telesu /3/, prifom k
telesu /3/ st pripojené snimade /33/, indikujﬁce'polohu hrisdele /19/, prvého remens /1/ a
hlavného kola /5/.

2. Kfvovéd priemodiare manipuladnd jednotka pbdra bodu 1 vyznalend tym,lie hnaci pre-
vod /26/ je zostaveny z pastorke /6/, pevne‘pripojeného k rirovému ndstaveu /22/ druhého
remena /2/, spojeného prostrednictvom vymedzovacieho kola /7/, oto8ne uloZeného ne presuv-
nom 3ape /8/, priskrutkovanom k prvému ramenu /1/ s hlavnym kolom /5/, otodne uloZenym na

jednom konei telese /3/ a zaberajicim s pohonom natélania 718/,

3., K{bovd priemodiara menipuladnd jednotka podla bodu 1 vyznadend tym, Ze hnaci pre-
vod /26/ je zostaveny z pastorke /6/, pevne pripojeného k rdrovému ndstaveu /22/ druhého
remens /2/, spojeného prostrednictvom prevodovej retaze /37/ s hlavnym kolom /5/, otolne

ulo¥enym na prednom konci telesa /3/ a zaberajicim s pohonom natiania /18/.

4. Kivové prismodiara manipuladnd jednotka podle bodu 1, 2 a3 vyznadend tym, e hlav-

né kolo /5/ je pevne pripojené k telesu /3/.

5. Kibovd priemodisra msnipuladnd jednotke podla bodu 1 vyznalend tym, Ze paralelny
prevod /25/ je zostaveny z hneného kola /13/ pevne pripojendho ku koncovej prirube /4/,
zeberajtceho prostrednicivom medzikole /14/ otodne uloZeného na prestavitelnom dape /15/
priskrutkovanom k druhému ramenu /2/ a jednym kolom dvojkola /12/ otoéne uloZendého ne val-
covom pizdre /23/, pridom druhé kolo dvojkole /12/ je prostrednictvom medzikola /14/, otod-
ne ulo¥eného ne prestavitelhom Sape /15/ priskrutkovanom k prvému ramenu /1/ v zdbere s hne-

¢{m kolom /11/, pevne pripojenym k hriedeMu /19/.

6. K{bové prismodiara manipuladnd jednotka podla bodu 1 vyznadend tym, Ze paralelny
prevod /25/ je zostaveny z hnaného kola /13/,.pevne pripojeného ku koncovej prirube /47,
spojeného retazou /39/ s jednjm kolom dvojkola /12/ otodne uloZeného ne valcovom pizdre
/23/, pridom druhé kolo dvojkola /12/ je spojené &lénkovou retezou /38/ s hneeim kolom /11/,
pevne pripojenym k hriadelu /19/.

7. kK{bové priamodiars manipulaind jednotks podPe bodu 1 vyznalend tym, %e rotalny roz-
vod /27/ je tvoreny z najmenej dvoch rotadnych tesneni /28/ umiestnenych na vonkajSom prie-
meri stykovej valcovej plochy /40/, medzi ktorymi sd vytvorené prstencové driZky /29/, ne-
vzéjom prepojujice prisluiné kandly /30/, vytvorené pre privod tlakového média v rotadnom
rozvode /27/ a koncovej prirube /4/, rotefnom rozvode /27/ a v rﬁrovom ndstavei /22/ dru-

hého ramena /2/, telese /3/, rotadnom rozvode /27/ & v rirovom predlZeni /21/ prvého rame-
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na /1/, pri%om privod tlakového média v telese /3/ do MalSej jednotky pripojenej k upina-
cej ploche koncovej priruby /4/ se vedie potrubim /31/, prepojujicim dstie kandlov /30/ v
rirovom predlZenf /21/ s Gstim kandlov /30/ v rotadnom rozvode /27/, umiestnenom v rdérovom
ndstavel /22/ a tstie kandlov /30/ v rdrovom néstavei /22/ s dstim kandlov /30/ v rotadnom

rozvode /27/ umiestnenom v koncovej prirube /4/.

8. KIvova pria@oéiara manipuladnd jednotka podla bodu 1 a T, vyznadend tym, %e rotad-
ny rozvod /27/ umiestneny v koncovej prirube /4/ je spojeny premostenim /32/ s'druhjm ra-~
menom /2/, rota¥ny rozvod /27/ uniestneny v rirovom néstavedi /22/ je spojeny premostenim
/32/ a prvym ramenom ;1/ & rotadny rozvod /27/ umiestneny v telese /3/ je siSastou rirové-
ho predlZenia /21/.

9. Kibovd priamoéiaré manipuladnd jednotka podPa bodu 1 vyznadend tym, Ze prvé rame~
no /1/ & druhé remeno /2/ sd rovnako dlhé a funkény priemer hlavného kole /5/ je avakrdt

3

vagsi ako priemer pastorku /6/,

10. Kibovg priamodiara manipuladnd jednotke pod¥e bodu 1 vyznagend tym, ¥e snimade
/33/ pripravené k telesu /3/ sl spojené s centrdlnym riadiacim systémon, '

11. Klbovd priamodiara manipuladnd jednotka podla bodu 1 vyznadend tym, Fe polohy
/16/, /17/ & /18/ s vyivorené z ozubeného plunire /34/, posuvne ulo¥eného vo vaitornom
valei /20/ telesa /3/ & podopretého ne protilahlej ploche v mieste zdberu priasmodiarym
vel&ekovim loZiskom /36/, pripevnenym k telesu /3/, priSom v miestach koncovych poloh ozt~
beného plunZra /34/ si vo vaitornfch valcoch /20/ teless /3/ umiestnené prestavitelrnd do-
razy /35/. ‘

2 vikreasy
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