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(54) Funkéni &ast pramyslového manipulatoru

. Vyndlez Fedi konstruk¥ni uspordddni
funk®ni &dsti manipuldtoru, kterd pFi pre=-

mistovdni dchopného mechani smu m&ni obecnd

v pracovnim prostoru svoji polohu.

Podstatou vyndlezu je, Ze horni rame-
no je uloZeno posuvnd v posuvovém zeifzeni
umfsténém v nosné %dsti, kterd je spolel-
nym propojovacim mechanismem horniho rame-
na & spodniho ramena, a ddle oto¥n¥ kolem
o8y vykyvu, kterd Je mimobdind k vertikdl-
n{ ose h¥fdele a kterd je osou otddent
ozubeného elementu tvoficiho posuvové za-
#1zeni a zasahujiciho do ozubeni horniho
remena, které je spojeno pékou s ekinim
%lenem pohonné jednotky, p¥ilem¥ ozubeny
element je spojen s akinfm &lenem pohonné
Jednotky klikou. '

Vyndlezu mife byt vyuiito u manipulé-
tord k zakldddni plechd a odebirdni vylis-
k8 u lisovacich stroji.

N GVygélez nejlépe charakterizuje obré-
zek &. 2.
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Vyndlez se t¥ké funkdnf ¥dsti primyslového menipuldtoru se dvima rameny, napiiklad
menipuldtoru k zeklddén{ plechd a odebirdni vjliskd u lisovacich stroj& nebo u jingch vy-
robnich, nep¥ikled obrdbdcich strojd.

Funk&ni &dst manipuldtoru je ta Zdst manipuldtoru, kterd pri premis¥ovénf koncového
(dchopného) mechanismu m¥n{ obecn® v pracovnim prostoru svoji polohu a vzdjemné vlastni
seskupeni nebo vnit¥nf{ orientaci hechanickych d114, z nich% je sestavena a jimi% navazuje
na nepohyblivou pohonnou skfin manipuldtoru. Vychdzl ze dvou zdkladnfch kinematickych sché-
mat, z nichZ prvni provedeni sestévd z oto¥ného sloupu, po n¥m¥ se vertikélnd pohybuje no-
si¢ ramena s horizontdln¥ posuvn® uloZenym rsmenem. Druhé provedeni Jje v podstat® oto&né
kloubové uloZeni ramene, tek¥e koncovéd &dst manipuldtoru vykondvd pohyb po kruZniei bud
v rovin& vodorovné nebo svislé. Zefizen! se spojitym pohybem ve vice pohybovych rovindch
soulasn&, vietnd i napifklad vjisuvného pohybu, jsou zatfizeni ne vy33{ urovni ¥izen{ pohy-
bu, tedy i cenov¥ nesrovnatelnd s b&¥nymi primyslovymi menipuldtory pouZivenymi nap#{klad
k manipulaci u lisid.

Hlavni nevyhody obou uvedenfch zékladnich typd menipuldtori spodivejl v melém verti-
kdlnim vyu¥itelném zdvihu nebo pohybu koncové 3dsti po kruZniei.

Uvedené nevyhody odstranuje funkni &dst primyslového manipulétoru podle vyndlezu,
kterd obsahuje dv& remena oto¥nd kolem dvou rovnobdingch os, kde spodni rameno je na jed-
nom svém konci opatfeno nosnym sloupem, jenZ je ulofen v zdkladnd manipuldtoru a na druhém
konci je opatfeno objimkou, v ni% je uloZen hifdel nosné &4sti horntho ramena, Jjef je opa-
t¥eno uchopnym mechenismem, p¥iZem? h¥fdel nosné ¥4sti je ménitelnym mechanickym prevodem
spojen se zdkladnou manipuldtoru, jeJji¥ podstatou je, %e horni rameno je uloZeno v posuvo-
vém zaffzeni umfst¥ném v nosné &dsti, kterd je spoleinym propojovacim mechanismem hornfiho
ramena a spodniho remena a otodn& kolem osy vykyvu, kterd je mimobd%nd k vertikdlni ose
h¥idele, a kterd je osou otd¥eni ozubeného elementu tvo¥fcfho posuvové zafizenf s zasahujif-
ctho do ozubeni horntho ramena, které je spojeno pékou s ak¥nim &lenem pohonné Jednotky,
p¥ifem? ozubeny element je spojen s aknim ¥lenem pohonné jednotky klikou.

Primyslovy menipuldtor s funkini &éstf podle vyndlezu spojuje v zdsedd hlavni vyhody
Jjednoduchych manipuldtord, to je malou prostorovou ndrodnost, velky vertikdlni zdvih s na-
stavitelnou i p¥imkovou drdhou a velkou operaini menévrovatelnost koncového (uchopného)
mechenismu, zejména ve spodnich polohdch koncové ¥dsti, pFi zachovdni jednoduchého pienosu
pohybové sily od pohonného elementu.

Na pripojenych obrdzcich je zndzorndn priklad konkrétinfiho provedeni funkdnf 34sti
primyslového menipuldtoru podle vyndlezu, kde na obr. | je v néryse znézorn¥n schematicky
cely manipuldtor a na obr. 2 je v néryse zndzorn¥na funkdni Zdst primyslového manipuldtoru
s posuvovym zaPi{zenim.

Funk&ni{ ¥4st primyslového manipuldtoru obsahuje dvs remena otodnd kolem dvou rovnob&z-
nych os, kde spodni rameno 1 je na jednom svém konci opat¥eno nosnym sloupem 10, JjenZ je
uloZen v zékladn 4 manipuldtoru a na druhém konei je opatienc objfmkou 11, v n1Z Je uloZen
h¥fdel 12 nosné &dsti 13 hornfho ramena 3, jeZ je opat¥eno udchopnym mechanismem 5, p¥ilem?
h¥f{del i2 nosné &dsti 13 Jje mEnitelnym mechenickym pFevodem 2 spojen se zdkladnou 4 manipu-
létoru. Horni rameno 3 je uloZeno v posuvovém zafizenf 21 um{st¥ném v nosné ¥dsti 13, kterd
Je spolednym propojovacim mechanismem horniho ramena 3 a spodniho remena }. Horni remeno 3
Je uloZeno v posuvovém zarfzeni g1 posuvn¥ a soulasnd vzhledem k nosné &dsti 13 rotadn& ko-
lem osy vykyvu 20, kterd je mimob&¥nd k vertikdlnf ose hifdele 12, a kterd je osou otdent
ozubeného elementu 15 tvo#fcfho posuvové zaFizeni 21 a zasahujiciho do ozubeni 17 hornfho
ramena J, které je spojeno pdkou 16 s akdnim Zlenem 18 pohonné Jednotky 14, pri&em? ozubeny
element 15 Je spojen s akinim 3lenem 18 pohonné jednotky 14 Klikou 19.

Funkéni &dst manipuiétoru Jje v podstaté prevodovou sk¥inf, jejiZ funkce spodivd v pre-
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vodu primkového pohybu sk¥niho &lena 18 na kruhovy pohyb ozubeného elementu 15, ktery zpi-
sobf posunuti horniho remene 3 v posuvovém zer{zeni 21. Soulasny rotadni pohyb posuvového
zapfzeni 21 a tim i horniho ramena J Jje vyvozen pohybem péky 16, spojené s ak¥nim ¥lenem
18. Kinematické FeSeni Jednotlivych mechanickych elementd tzn. délky, rozmisténi, os, veli-
kostl ozubeni, velikosti posuvd je provedeno tak, aby v rozmezi praktické vyu!itelnoéti
sklopného pohybu horniho ramena 3 se jeho koncovd %ést tj. nep¥fklad vchopny mechanismus

5, pohybovala v mezich pffpustné tolerance ptimkovym pohybem.

Menipuldtor s funkdni %ésti podle vyndlezu lze s vyhodou pouZit nap¥ikled k obsluze
1isd s melym rozevienim pracovniho prostoru ndstroje a v3ude tam, kde je vytadovédna jaké-
koliv jiné ne¥ kruhové dréha pohybu, napriklad p¥imkové pii obsluze lisovaciho néstroje
nebo skli&idla obrdbdciho stroje. Nejv¥t3i vyhoda poufitf a uplatnéni je p¥i manipulaci
napr{klad s plechy, které Jsou odebirdny se stohu postupn& se sniZujici se vyskou odebird-
ni. T{m se jednoduchym zplsobem nahradi nap¥iklad sloZité synchronni zvedaci sefifzeni,
které prizvedd u list odebirané plechy vidy do urdité konstantni vysky.

rREDMET VvYINALEZU

Funk&ni %ést primyslového manipulédtoru, obsahujictho dv¥ ramena oto¥nd kolem dvou
rovnob&¥nych os, kde spodni rameno je na jednom svém konci opat¥eno nosnym sloupem, jenk
je ulofen v zékladn& manipuldtoru a na druhém konci je opatfeno objimkou, v nif je uloZen
h¥fdel nosné &&sti horniho ramena, jeZ je opatieno dchopnym mechanismenm, pritem% hiidel
nosné $4sti je menitelnym mechanickym pFevodem spojen se zékladnou menipuldtoru, vyznafené
tim, %e horni rameno (3) Jje uloZeno posuvn¥ v posuvovém zaiizent (21) un{stdném v nosné
%dsti (13), které je spole¥nym propojovacim mechenismem horntho remena (3) a spodnfho ra-
mena (1), a oto¥nd kolem osy vikyvu (20), kterd je mimob¥ind k vertikélni ose h¥fidele (12)
a kterd je osou otddeni ozubeného elementu (15), tvoffctho posuvové zatizeni (21) a zasa-
hujfcfho do ozubent (17) hornfho ramena (3), které je spojeno pékou (16) s akinim &lenem
(18) pohonné jednotky (14), prifem? ozubeny element (15) je spojen s ak¥nim &lenem (18)
pohonné Jednotky (14) klikou (19).
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