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(54) Kibova jednotka s tromi stupiiami volnosti pohybu
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Kibovd jednotka je urfend pre stavbu
priemyselnych robotov, manipuldtorov a
inych zariadeni, u ktorych sa v stavbe ki-
nematickej Struktiry vyZaduje kib, ktory u-
moziluje dva alebo tri stupne volnosti po-

hybu. Kibovd jednotka je' pohatiand pomo- ‘ 12
cou troch suistrednych hriadelov z jednej , —
strany jednotky. Osi rotdcie jednotlivych 13 N '
stuptiov volnosti sa pritom pretinaji v jed- : 1
nom bode. , /
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Vyndlez sa tyka konStrukéného usporia-
dania klbovej jednotky s tromi stupifiami
vornosti pohybu umoZiiujicej pohyb konco-
vého Clena a jeho rientdciu v troch pohy-
bovych osiach. Klbova jednotka je pritom
pohéfiand pomocou troch sfistrednych hria-
delov z jednej strany jednotky. Osi rotéacie
jednotlivych pohyblivgch Clenov sa pritom
pretinaji v ]ednom bode.

Doteraz zndme kibové jednotky s tromi
stuprtiami vol'nosti vyuZivajice podebny prin-
cip pohonu jednotlivych &lenov maji odlis-
né konStrukéné usporiadanie. Ich nevyho-
dy st nasledovné: U niektorych z nich je
prili§ zloZité a &lenité konStrukéné uspo-
riadanie, ¢o ma za ndsledok zvicSenie roz-
merov konStrukcie. U niektorych typov s
jednoduchs$imi konStrukénymi usporiadania-

mi nie je moZné dosiahnut védd¢Sieho uhlu -
skldpania koncového &lena bez zvédSenia’

vonkjasich kon$trukénych rozmerov kibu,

alebo tuhost kibu je nizka.-U niektorfch sa -

osi rotdcie jednotlivych stupiiov volnosti
nepretinaji pod uhlom 90° &o mé za né-
sledok staZenie vyroby jednotlivych kompo-
nentov.

Uvedené nedostatky sd odstranené kiho-
vou jednotkou s tromi stupiiami volnosti po-

dla. vyndlezu, kiorého podstata spotiva v - -

tom, Ze na koncovy &len vniitorného hria-
dela je uloZeny hnaci pastorok, zaberajiici
s medzikolesom, ktoré je v zdbere s hna-
nym pastorkom pevne spojenym s konco-
vym ¢lenom., Moment kritiaci, potrebny na
skldpanie koncového ¢lena je privadzany
prostrednictvom hriadela, na ktorom je u-
loZeny pastorok, zaberajici s kolesom pev-
ne spojenym s telésom sklapania koncoveé-
ho ¢&lena.

Prevodové ustrojenstvo kilbovej jednotky
je tvorené piatimi ozubenymi kuZelovymi
kolesami, ¢o je najmensi pofet, aky sa po-
darilo dosiahnit u doteraz znamych kibo-
vych jednotiek podobného typu, o mé za
ndsledok zmenSenie celkgvého mftveho cho-
du koncového c¢lena, spdsobenéhe bo€nou
volbou v ozubeni, ktory musf byt u podob-
nych zarjadeni zmen3eny tia minimélne
moZnu mieru.

Osi jednotlivgch kuZelovych ozubenych
kolies sa pretinaju pod uhlom 90° é&o zjed-
nodusuje - vypotet, vyrobu a nastavovanie
minimdlnej ho&nej vdle v ozubeni. Zaroveii
sa zjednoduSuje v¢roba a zvy3uje presnost
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vyroby tehes, v ktorych su ozubene kolesé
zabudované.

U kibovej jednotky je moZné dosmhnub
pomerne velky rozsah skldpania koncového
flena bez vyrazného zmenSenia tuhosti jed-
notky.

Celéd kibové jednotka sa navonok javi ako
kompaktny celok v tvare gule, o ma vplyv
na vysledni nizku hmotnost, malé rozmery
a vac¥iu tubost, ktoré si doleZité pre stav-
bu zarjadeni s dobryml dynamickymi vlast-
nostami.

Na pripojencin vykrese je v reze znazor-
nené kondtruk&né usporiadanie kibovej jed-
notky s tromi stupiiami volnosti pohybu.

Kibovd jednotka s tromi stupiiami voi-
nosti je tvorend telesom 1, pevne spojenym
s vonkajSim hriadelom 2, ktory mobZe vy-
konavat neobmedzeny rotaény pohyb. Vo
vonkajSom hriadeli 2 je uloZeny vnuitorny
hriadel 3, na ktorom je uloZeny hnaci pas-
torok 4, ktory je v zédbere s medzikolesom
5, ktoré je otofne uloZené v telese 1 a za-
roveli v kolese 10. Medzikoleso 5 je siéas-.
ne v zabere s hnanym pastorkom 6 pevne
spojenym s koncovym C¢lenom 7, na ktory
moZno pripevnit dalfie &asti =zariadenia
13. Hnany pastorok 6 je otone uloZeny v
nédhoji 12 telesa skldpania 11, ktoré ho' v
zévislosti na pohybe skldpania koncaového
¢lena 7 undSa po cbvode medzikolesa 8.
Koncovy Clen 7 mdZe konat neobmedzeny:
rotatny pohyb v-zdvislosti na rotdcii vnu-
torného hriadela 3, vo vnutri ktorého je u-
loZeny hriadel 8, ktory je pevne spojeny s
pastorkom 8, ktory je v zdbere s Kkolesom
10 pevne spojenym s telesom skldpania 11.
Pri nepochyblivom vonkajSom hriadeli 2
funguje kibovd jednotka iba s dvomi stup-
fiami volnosti, ktoré tvoria skldpanie a ro-
tdciu koncového ¢lena 7.

Kilbova jeduotku s tromi stupiiami vol-
nosti je moZné pouZit pri stavbe priemysel-
nych robotov, u ktorych sa v stavbe ich
kinematickej &truktary vyZaduje kib, kto-
ry umo#fiuje uvedené dva, alebo tri stupne
volnosti. Takédto potreba je hlavne u zapés-
tia priemyselnéhc rcbota, ktoré sli¥i na
priestorovi orientéciu koncového &lena, na
ktorom je upevnené chépadlo alebo lubo-
volnéd technologickd hlavica napr.: strieka-
cia pistol, zvdraci hordk pre oblikové zva-
ranie, zvaracie bodovacie klieSte a pod.
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PREDMET VYNALEZU

Kibovd jednotka s tromi stupiiami vol-
nosti pohybu a osami roidcie, pretinajuci-
mi sa v jednom bode a s pohonocm prostred-
nictvom troch sustrednych hriadelov, vy-
znatujtica sa tym, Ze hnaci pastorok (4],

upraveny na vnutornom hriadeli (3) je v

zdbere s medzikolesom [5), ototne uloZe-
nym -jednym koncom svojej hriadele v kon-
covom telese.(1) vonkajSieho hriadela (2]

a druhym koncom v kolese (10), pri¢om

medzikoleso (5) zaberd s hnanym pastor-
kom (6), pevne spojenym s koncovym ¢&le-

nom (7], ktory je otofne uloZeny v naboii

(12} telesa sklapania (11), ktoré je pevne
spojené s kolesom ({10}, ktoré je oto¢ne ulo-
7ené v koncovom telese (1) vonkajSieho
hriadela (2) a je v zdbere s pastorkom (9]},
upravenym na hriadeli (8).
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