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Podstatou vynélezu je rieSenie pohonu ra-
mena manipuldtora v dvoch pohybovych
gsiach z jednej spolotnej hriadele hnacich
vadiek, odkial preved pohybov na rameno
manipulétora v jednej vetve zabezpetuje sti-
stava pdk a v druhej vetve zrkadlovo uspo-
riadany prevod taZnymi elementami v rov-
noviZnom napnutom stave cez sustavu kla-
diek.

Utelom rieSenia je dosiahnut vy3$ie pa-
rametre zdvihu a rychlosti ramena manipu-
latorov pri niZSej vlastnej hmotnosti.

Zariadenie dalej je moZné pouZit na po-
hon transférovych mechanizmov a podéva-
¢ov k prendSaniu sti¢iastok v automatizova-
nych vyrobnych linkéch.
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Vynélez sa tyka zariadenia pre pchon ra-
mena priemyselného manipuldtora v dvoch
pohybovych osiach, priom jednotlivé pohy-
by st vzdjomne viazané.

Doposial zndme manipuldtory s elektric-
kym pohconom a vackovym mechanizmom
maji pohyby ramena mechanicky odvodené
od hnacich vafiek pomocou prevodovych
mechanizmov a pak.

U tychto manipuldtorov je obmedzené
velkost zdvihu a rychlosti pohybu ramena
a pri ich zvySovani vplyvom vlastnej hmot-
mosti nepriaznivo rasti $kodlivé dynamické
ndéinky a energetické ndroky na pohon ma-
nipuldtora.

Hore uvedené nevyhody odstraiiuje zaria-
denie pre pohon ramena manipuldtora po-
dla vyndlezu, ktorého podstatou je, Ze ho-
rizontdlne vedenie je opatrené ojnicou spo-
jenou kinematickym mechanickym retaz-
com s kyvnou pdkou uchytenou na rédme
manipuldtora a opatrenou klznym vodiacim
elementom zasahujicim do vybrania hria-
delovej vatky vertikdlneho zdvihu, uprave-
nej spolu s hriadelovou vafkou horizontdl-
neho zdvihu na hnanom .hriadeli, pridom
do vybrania hriadelovej vafky horizontal-
neho zdvihu zasahuje klzny vodiaci element
upraveny na péke, jednym svojim koncom
Kyvne uchytenej na rdme manipuldtora a
a svojim druhym koncom kyvne uloZenej
v horizontidlne vedenom Smykadle, opatre-
nom aspoil dvoma kladkami, tvoriacimi
stredovi fast dvoch zrkadlovo upravenych
taZnych prevodow.

Takymto prevedenim pohonového zaria-
denia sa dosiahne, Ze drdha horizontélne-
ho pohybu ramena odvodend od 3mykadla
pohéiianého vackou a pédkou je prostred-
nictvom taZného prevodového elementu nie-
kolkokrat znasobend podla spbsobu vinutia
taZného elementu. Pritom zariadenie poho-
nu umoZiiuje vykonat vertikdlny zdvih ra-
mena sti¢asne s horizontdlnym pohybom ale-
bo dosiahnut stanoveny sled pohybov.

Na pripojenom vykrese je zndzorneny pri-
klad rieSenia zariadenia pre pohon ramena
manipuldtora v elnom pohlade.

Rameno 1 je uloZené v horizontdlnom ve-
deni 2, ktoré je upevnené na jeho vertikal-
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nom Smykadle 3. Na hriadeli 4 s hnacim
kolesom 5 je umiestnend hriadelovd vadka
6 horizontilneho zdvihu, spojend s horizon-
tdlne vedenym 3mykadlom 7 prostrednic-
tvom paky 8 a hriadelovd vafka 9 vertik4l-
neho zdvihu spojend s vertikdlnym Smykad-
lom 3 prostrednictvom Kkyvnej pdky 10, va-
hadla 11 a ojnice 12. Na koncoch ramena 1
je upevneny zadny taZny element 13 a pred-
ny tazny element 14, ktoré si vedené cez
stistavu kladiek uloZenych na &apoch. Kon-
ce taznych elementov 13, 14 st uchytené
v napinadoch 15, 16, upevnenych na verti-
k&lnom Smykadle 3 horizontdlneho vedenia
2. Prva kladka 17 je uloZenéd na vertikdlnom
Smykadle 3, druhéd kladka 18 je uloZené na
horizontdlne vedenom 3mykadle 7. Capy
ostatnych kladiek st pevne spojené s ra-
mom 21. Zadny taZny element 13 je na klad-
kach 18, 19 a predny taZny element 14 na
kladkéch 18, 20 ovinuty aspoii raz.

Pohyb horizontdlne vedeného Smykadla7
odvodeny od hriadelovej vatky 6 horizon-
tdlneho zdvihu prostrednictvom paky 8 sa
prendsa cez taZné elementy 13, 14 na ra-
meno 1, pri€om drdha ramena 1 predstavu-
je dvojnésobck drdhy horizontdlne vedené-
ho Smykadla 7, zndsobeny poftom ovinuti
taZnych elementov 13, 14 na kladkédch 18,
19, 20. :

Systém vedenia taZnych elementov 13, 14
zabezpetuje nezavislost vertikdlneho pohy-
bu ramena 1 odvodeného od hriadelovej
vatky 8 vertikdlneho zdvihu cez kyvnu pé-
ku 10 vahadlo 11 a ojnice 12 od horizontél-
neho pohybu ramena 1 odvodeného od hria-
delovej vatky 8 horizontdlneho zdvihu cez
pdku 8 a prevod taZnymi elementami 13,
14.

Tieto pohyby moéZu byt vykondvané si-
C¢asne alebo postupne v lubovolnom poradi,
prifom ich viazanost je dand tvarom a vzé-
jomnym mastavenim hriadelovych vadiek
6, 9.

Vyndlez podla uvedeného popisu je moZ-
né dalej vyuZit ako zariadenie pre pohon
transférovych mechanizmov a podavatov
pre prenos sudiastok v automatizovanych
vyrobnych linkach.

PREDMET VYNALEZU

Zariadenie pre pohon ramena manipulé-
tora, uloZeného posuvne v horizontalnom
vedeni, upravenom na zvislych vodiacich ty-
giach v rdame manipulatora, vyznadené tym,
Ze horizontdlne vedenie (2) je opatrené oj-
nicou {12) spojenou kinematickym mecha-
nickym retazcom s kyvnou pakou (10]) u-
chytenou ma réme manipuldtora a opatre-
nou klznym vodiacim elementom zasahuja-
cim do vybrania hriadelovej vatky (9) ver-
tikdlneho zdvihu, upravenou spolu s hria-
delovou vackou (6) horizontdlneho zdvihu
na hnanom hriadeli (4), pricom do wybra-

nia hriadelovej vacfky (6) horizontdlneho
zdvihu zasahuje klzny vodiaci element upra-
veny na péke (8), jednym svojim koncom
kyvne uchytenej na rdme manipuldtora a
svojim druhym koncom kyvne uloZenej v
horizontdlne vedenom Smykadle (7), opa-
trenom aspoil dvoma kladkami (18] tvoria-
cimi stredovii ¢ast dvoch zrkadlovo upra-
venych taZnych prevodov, u ktorych jeden
koniec prevodového taZného elementu (13)
je uchyteny na konci ramena (1) a druhy
koniec na napina¢i (15) upravenom na ho-
rizontdlnom vedeni (2) ramena (1).
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