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Kibovae jedmtka s trojmi stupnami voinosti pohybu
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Vyndlez sa tyka kon3truk&ného usporiadania kIbovej jednot-

ky umoZnujuicej pohyb jej koncového &lena a Jej orientdciu v troch
pohybovyeh osiach. Kibovéd jednotka Je pritom pohdhand pomocou
troch sustrednych hriadelov z qfdnej streny jednotky. 0si rots-
cie jednotlivych stupliov vornosti sa pritom pretfnaji v jednom
bode; | »
Doteraz znédme kilbové jednotky s tromi stupfiemi voTnosti
vyuZivéjﬁée podobny princip pohonu jednotlivyeh Elenov majui od-
. 11%né kon¥trukiné usporiadenie. Tch nevyhody sd nasledovné:
U niektorych z nich sa osi rotdcie jednotiivjch &lenov nepreti-
naji v jednom bode, o m4 za nésledok staZenie riadenis Jeho
konecového &lena dépr2¥%%£ pouZit{ u priemyselného robota.
U infch typov Je prili¥ zloZité a &¥lenitd konétrukéné usporia-
danie, %o md za ndsledok zva&Senie rozmerov kon3trukcie., Spo-
loZnou nevyhodou u vietkych je vags{ podet prevbdovych &¢lenov
/ozubenych kolies/ pouZityeh v ich konStrukénom usporiadani.
Uvedené ﬁedostatky 8U odstrédnené kiIbovou Jjednotkou s tromi
stupnemi volnosti podla vynélezu, ktorého podstata spo¥iva
v tom, Ze pohon tretieho stupha volnosti je privedeny na konco-
v& Elen jednotky pomocou vlo¥eného ozubeného kufeTového medzi-
kolesa umiestneného v osi Sklépania kibovej Jednotky /os druhé-
ho stupna volnosti/, po obvode ktorého ss odvaluje ozubené ko-
leso pevne spojené 8 koncovym &lenom, ktory Je uné¥any - vykyvnym -

kriZom druhého stupns voTnosti.
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Telrotlivd oei an pretinsjl v Jernorm tore, ktorY le?{

v prie’c/r{7u os{ poronovich sistrefrveh hrinfdelov a ool vyvyve
néro krfin‘ﬁruhého stupis volnosti, &o mé ze nislerdox z e no=
dufenie rindenia pohybﬁ xoncového &lena jednotrzy pri JjeJ pou-
»{t{ pre stavhu prieryselnich robotov, hlawne pre zdpnatie.

Prevodovd dstrojenstve kibovej jecnotky je tvorend pietimi
nzubenymi kureYovymi kolesemi, %o je minimdlne o jecno mene J
‘ako u dotersz pouZivangeh klbovych jecnotiek pocdobného typue.

celd kibovd jednotka se navonok javi ako kompmkiny celok
v tvnre.gule, ¢o mé vplyv ne vysledni nizku hmotnost a malé
rozmery, ktoré su d8leZitou podinienkou pre stavbu zerincend
s dobrymi dyﬁamickymi vlastnostami.

Na pripojenom vykrese /obr. 1/ je v reze zndzornené
kxon#trukdné usporlaéenle kibovej jednotky s tromi stupnani
volnosti pohybu.

Kibové jednotka s tromi stuphemi volnosti podls obr. 1 je
tvorené telesom 1 , pevne épogenym s vonkej¥{im dutym hr)aderom
2 , ktory sa mdZe otd¥at neobmedzene okolo svojej osi e tin

3 (3

vykondvet pohybzprvého stupha vornosti. Vo vnutri vonkalfieho
dutého hriadeTa?je uloZeny prostredny cuty nriadel 3 , ktory
je pevne spojeny 8 prvym hnacim kolesom 4 , ktoré.je v zdbhere
s prvym hnanym kolesom 5 pevne spojenym s vykyvnym kriZom 6 .
Uvedené &leny ¢-. 3 , 4 » 3 » & spolu tvorie drury stupen vol-
nosti, t. Jj. sklipenie xIbovej jecnotky. Vo vnutri prostredné- .
ho hris=fera 3 Jje uloZeny vndtorny hrinsdel 7 , Xtor} je revae
spojeny s druhym hnecim kolesom & ktoré je v ziébere s medzi-
koieaom 9 , ktoré je suilnsne v zdbere s druhym nnan’o Eole*om
10 revne spojenin 8 xoncovym &lenom 11 , na Xtory moiro nri-
pevni¥ dnlzie Zesti zeriadenia 12 . Druhé rmené <oles. 1c je

oto¥ne uloZend nz &ape vikyvnéhio kxriZa § , xtor} ro v zivis-

losti n» ponrbe skldpanis /druhy stupeh voimosti/ undZ~ no ob-
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vode rmacd.ikoles~ 9 . "ret{ stupen vornosti t. j. rotdein xonco-
- 2

viého 51enndm65e “ona? neobmecdzeny rotaény pohvb v zdvislosti nn
roticii vnitorndho hriadeYs 7 . Teleso zdpastia tvor{ otvorend
svrina, <tord je vyhaveni xrytom 13 , ktory sliZi na znmedzenie
vniknutis nedintdt do vndtorndip priestoru kitovej jednotky»l °

tri nepohvblivom vonkaj’oir dutom hriadeli 2 funguje kibovéd
jednotké iba s dvomi stupnomi volnosti, ktord tvoria skldpenie
s rotdein koncového élengzj

¥1bovu jednotku s tromi stupnami volnosti je moZno pouzit
pri stnvbe priémyselnych robotov, u ktorych sa v stavbe ich ki-
nematickej *truktiry vyZeduje klb, ktory umoZhuje uvedené dva,
nleho tri stupne volnosti. Td4to potreba je hlesvne u zdpastia
priemyselného rohota, ktoré slu¥i na priestorovd orientdeciu
<oncového Clena, na ktorom je upevnené chépadlo, slebo Tubovol-

- nd technolorickd hlavice nepr.: striekacia pi%tol, zvdrac{ ho-

rék pre oblukové zvdranie, zvédracie bodovacie klieite e pod.
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PREDMET VYNALEZU
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vibové jednotka s tromi stupniami volnosti pohybu vyznalujica

sa tym, Ze pbzostéva z telesa /1/ pevne spojeného s vonkaj-
2{m dutym hriadeYom /2/, v ktorom je otoZne uloZeny prostred-
ng duty hriadel /3/, na ktory je pevne pripojené pr#é hnacie
koleso /4/ zabersjice & prvym hnanym kolesom /5/ pevne spoje-
nym s vykyvnym kriZom /6/,.na ktorom je oto&ne uloZené druhé
hnané koleso‘/IO/, ktoré je pevne spojené s koncovym &lenom
/11/ a ktoré je v zébere s medzikolesom /9/, ktoré siédasne
zaberd s druhym hnacim.kolesom /8/ ktofé je pevne spo.jené

s vnitornym hriadeYom /7/ oto&ne uloZenom Vv prostrednom dutom

hrisdeli /3/.

«lbové jednotka podla bodu 1 vyznafuje sa tym, Ze na telese
/1/ je xryt /12/ vnitorného priestoru klbovej jednotky /14/, pre

u
uno’nenie pohykaoncového ¢lena /11/.

{ vikres
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