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- Vynélez- sa -tyka priemyselného - robota, R '
-4~ ktorého ‘sa- rie$i -modulové usporiadanie
-Jého- jednotlivych dielov. = 7
" podstatou priemyselného robeta, ktory po-
zostdva Zo zd&kladne ‘opatrenej:-hydraulic- LImLIE T SoonoEmiu . _
kym agregédtom je to, Ze na zédkladni robota Sl iy g oo ; 8
je pevne upravené nosné teleso, ktoré je

opatrené dvamo zvislymi a sdoso usporia-
danymi trubkami o réznych priemeroch, pre -
privod a odvod tlakového média z hydrau-
lického agregédtu do a z riozvodnice, uprave-
‘nej na otofnej &asti robota uloZenej na jeho
nosnom telese a ovlddanej rotatnym poho-
nom, prifom ototna &ast robota je spolu so
z&pdstim ramena robota opatrend - Clenom,
pre mozZnost vymeny ramena robota.
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Vynélez sa tyka priemyselného, robota,
pozostavajiceho zo zéklade, opatrenej hyd-
raulickym agregdtom, ktory rie$i modulové
usporiadanie jeho jednotlivych dielov a Cas-
ti.

Doposial zndme a technicky progresivne
priemyselné roboty 'a manipuldtory nemaja
svoju kion$trukciu rieSend na bdzi modulo-
vého systému, ktory by mohol vyuZivat roz-
nych kinematickych Struktdr ramien a cha-
padiel priemyselnych robotov. Chyba tak
systém, optimélnej kon3trukcie, ktory by bol
tvoreny jednotnou zédkladilou pre $tandart-
né kinematické a dnes v3eobecne uZivané
Struktiry.

Vy3sie uvedené nedostatky odstraiiuje prie-
myselny robot, pozostdvajici zo zdkladne,
opatrenej hydraulickfym agregdtom, podla
vyndlezu, ktorého podstata spofiva v tom,
Ze na zédkladni je pevne upravené nosné te-
leso robota, opatrené dvomi zvislymi a si-
ose usporiadanymi trubkami o réznych prie-

meroch, pre privod a odvod tlakového hyd- -

rauhckého média z hydraulického agregé-
tu do a z rozvodnice, upravenej na oto&né
gasti robota, uloZené na jeho nosnom tele-
se a vovlédané rotatnym pohonom, priom
otond Cast robota a z4pHstie ramena je o-
patrené &lenom, pro moZnosf vyrmeny rame-
na-robota. ;

Modulovym systémom priemyselného robo-
ta podla vyndlezu sa docieli kon$trukénd
optimalizdcia a &tandartnost prvkovej a
uzlovej zékladne robotov, ich sériovost, eko-
nomidnost vyroby a sn‘oké ‘uZitie, pri znatf-
nej dspore ako materiélu, tak energie.

Priklad prevedenia priemyselného robo-
ta podla vynélezu je znézorneny na prilo-
Zenych vykresoch, kde na obr. 1 je zndzor-
neny ndrys priemyselného robota podla vy-

nélezu, na obr. 2 alternativne prevedenie

priemyselného robota s inou kinematickou
Struktdrou a usporiadanim ramena & na

4

obr. 3 priemyselny robot s dalou alterna-
tivou kinematickej Struktiry a usporiada-
nia jeho ramena.

Priemyselny robot podla vynédlezu pozo-
stdva zo zékladne 1, opatrenej hydraulic-
kym agregdtom 10, na ktorom je pevne u-
pravend nosne teleso 2 robota. Nosné tele-
so 2 robota je opatrené dvoma zvislymi a
stioso usporiadanymi trubkami 5 o réznych
priemeroch, urfenych pre privod a odvod
hydraulického média z hydraulického agre-
géitu 10 do a z rozvodnice 6. Rozvodnica 6
je upravend na otolnej dasti 4 robota, ulo-
Zenej na jeho nosnom telese 2 a ovlddanej
rotaénym pohonom 3. Rotaény pohon 3 mé-
Ze byt usporiadany bud v nosnom telese 2
alebo na oto&nej Gasti 4 robota. Ototn4a Sast
4 robota a z4péstie 8 jeho ramena 9 je opa-
trend ¢&lenom 7, pre moZnost vymeny ra-
mena 9 za iné s inou kinematickou Struktd-
rou. Clenom 7 méZe byt pritom &ap alebo
otvor, pri¢om na ramenédch 9 st potom upra-
vené podla ¢lena 7, bud zodpovedajdce ot-
vory alebo &apy. Charakteristika priemysel-
ného robota podla vyndlezu je takd, Ze hyd-
raulické médium sa od hydraulického agre-
gdtu 10 vedie priestorom medzi stioso uspo-
riadanymi trubkami 5 do rozvodnice 6. Na
rozvodnici 6 s napojené pomocou hadic

- jednotlivé pohonné jednotky ako ramend 9

robota, tak i jeho zdpé#stie 8. Na rozvodni-
ci 8 je pripadne pripojeny i rotadny pohon
3 ototnej Casti 4. Obvod hydraulickej kapa-
liny od pohonnych jednotiek robota je vede-
ny cez rozvodnicu 6 a trubky 5 (valcov§m
priestorom vnidtornej trubky) naspdt do
hydraulického agregatu 10.

-Clenom '7-u zdp#stia 8 mé¥e byt napr. i

?,hrladel' jedného z objemovych motorov (obk

jemovy motor s konchoidalnou dytinou), u-
sporiadanych v z&piti 8 v troch navzdjom

na seba kolmych sdradnych osiach.

P-iiEDMET VYNALEZU

1. Priemyselnv rloobo‘t pozostawa]ﬁcu Z0
zakladne opatrenej hydraulick§m agregé-
tom, vyzna&ren{r tym, Ze na zédkladni (1) je
pevne upravené nosné teleso (2)- robota,
opatrené dvomi zvislymi a stoso usporlada-
nymi trubkami (5) o réznych priemeroch,
pre privod a odvod tlakového média z hyd-
raulického agregétu (10) doa 2 rozvodnice
(6], upravenej na ototnej &asti (4) robota,
uloZenej na jeho nosnom telese (2) a ovlé-
danej rotadnym pohonom (3), priom otod-
néd &ast (4) robota a z4dp#Hstia (8) ramena
(9) robota je opatrend &lenom (7) pre moz-
nost vymeny ramena (9} robota.

2 Priemyselny robot podla bodu 1, vyzna-
geny tym, Ze rotaény pohon (3) je usporia-

dany v nosnom telese (2) robota.

3. Priemyselny robot, podla bodu 1, vyzna-
geny tym, Ze rotatny pohon (3) je usporia-
dany na ototnej tasti (4) robota.

4. Priemyselny robot podla bodu 1, vy-
znateny tym, Ze &lenom (7) je &ap, zasahu-
jaci do otvoru na ramene (9) robota.

5. Priemyselny robot, podla bodu 1, vyzna-
¢eny tym, Ze &lenom (7) je otvor, pre uloZe-
nie ¢apu, usporiadanom na ramene (9) ro-
bota.
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Obr. 2
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