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Bgjelig robotarm

SAMMENDRAG 4036-83

En bgjelig robotarm bestdende af et antal indbyrdes
forbundne stive led (5, 6, 7, 8), der er hagtet ind
i hinanden som kadeled, hvor leddene (5; 7); der er
hegtet ind i et og samme mellemliggende led (6), er
drejeligt forbundet ved sine indbyrdes tilstgdende
yderender, mens den bgjelige robotarms indre endeled
(5) er drejeligt lejret (1) i forhold til en bagved
liggende robotdel (14) med fremspringende drivaksel
(13) til drejning af den bgjelige robotarm om egen
akse, samt indrettet til at drives af en drivanord-
ning (16, 17, 18) i styret udsving omkring navnte
lejring (1), samtidig med at den indre yderende af
det nermest fglgende led (6), der er hegtet ind i
navnte endeled (5), er svingbart forbundet med
drivakslen (13) til overfgring af tilsvarende ud-
sving til efterfglgende led (7, 8,). Den drejelige
forbindelse mellem to leds (5, 7) henholdsvis (6, 8)
indbyrdes tilstgdende yderender udggres af en tap



(10), som er fastholdt i det enes leds (7) henholdsvis
(8) yderende, og som passer ind i et hul i en kugle
(11), der er bevageligt monteret i et leje (12), der
er fastgjort i den narmeste ende af det tilstgdende
led (5) henholdsvis (6). Den svingbare forbindelse
mellem drivakselen (13) og det nastinderste led (6) er
oprettet p3 samme mide.

Derved opnés, at en robotarm, der best&r af sammenkob-
let universalled, fir en stgrre kontaktflade ved hvert
led, og dermed en stgrre slidstyrke, idet ogsi bzrer-
evnen 1 sammenkoblingen er vasentligt stgrre end ved
tidligere kendte robotarme. Hvert af armens led har

en javn og rykfri gang, og der stilles ikke store

krav til monteringsngjagtighed ved fremstilling af
armen.
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