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(34) privod clektrické energie v rameni manipulétor’ a robotd

Vynalez se tyka pPivodu elektrické energie v rameni manipulatord a robotl z teleskopické
tasti do otoéného kloubu a chapadla, zejména u pramyslovych manipulatorl a robotl s bezkontakt-.

nimi snimad&i polohy a bezkontaktnim rfidicim systémem.

posud se u prumyslovych manipuldtord a robotl pienad¥i signal z kontaktnich snimaéd polohy
umisténych na oto&ném kloubu a chapadle uvnit# vysuvného ramene. prostifednictvim kar?éée a mé~
déné drahy. U manipulatorld a robotl s bezkontaktnimi snimaéi polohy a bezkontaktnim Fidicim
systémem nelze tento zplsob pouZit vzhledem k moZnosti vzniku elektrickych rudivych signali.
B&¢iné typy vodidl se zavésnym nebo kladkovym uspoifaddanim pohyblivého pifivodu elektrické ener~
gie a signalu polohy nevyhovuji z divodu nizké odolnosti v horkém prostiedi s nebezpedim me-~

chanického poskozeni.

Tyto nevyhody odstranuje predmét vynadlezu, kterym je ptivod elektrické energie v rameni
manipuldtord a robotl. Jeho podstata spodivd v tom, Ze sestavad z &asti pruiné, vytvofené
$roubovitou valcovou taznou pruZinou z pruZného plastu, a Easti posuvné, vytvofené z plastové
trubky, jimiz jsou vedeny vodi&e, pFiéemi pruini &ast, v jejimz stfedu je podpérnad Lista s po~
suvné uloZenym podp&rnym vozikem vetknutd do pevné &isti ramene, je pfipojena pomoci konektoru
k pevné &asti ramene manipulitoru a pomoci druhého konektoru k posuvné &asti pfivodu a posuvna
tast je zakotvena jednim koncem do teleskopické tasti ramene a druhym koncem uloZfena v loZisku
posuvné uchyceném na nositi, ktery je pFipevnén prostfednictvim konsol na pevné Casti ramene
manipulédtoru. Jeho daldi podstatou je, Ze podpérny vozik sestidva z klece, v ni2 jsou na &epech
v Lodiskach ulozeny dvé kladiéky se zvySenym okrajem a na jejiZ horni Casti je kyvné uloZeno
nosné sedlo.
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Pokrok dosaZeny vynalezem spoliva v tom, 3e pFivod elelrické energie ma minimalni rozméry,
vodite jsou velmi dobrfe chrénény tepeln& i proti mechanickému podkozeni, nedochdzi k privisu
a pFfivod nemiZe zplsobit vznik elektrickych ru§1v9£h signalt. PruZnéa &ast privodu je velmd

lehce vym&nitelna i nekvalifikovanymi osobami.

Vynalez je zobrazen na pFiloZenych vykresech, kde na obr.1 je bokorys teleskopického cha~
padla s pfivodem elektrické energie, na obr.2 jeho néfys, na obr.3 schéma podpérného voziku

pruiné §4sti a na obr.4 fez kladkou podpéry.

Pfivod elektrické énergie k teleskopickému rgmeni manipuladtoru /obr.1, 2/ mé pruZnou
tast 4 a posuvnou ¥ast §. Pruina tast 4 piFivodu je piipojena na jedné strané& pomoct Konektoru 3
k pevné Easti 1 ramene manipulétoru a na druhé strang p&moci druhého konektoru 7 k posuvné &as-
ti 6 pFivo&u. Posuvna 2ast § pfivodu je jednim koncem zakotvena do teleskopické &asti 2 ramene
a druhym koncem uloZena v loZisku 8, které je posuvné uchyceno nosili 9« Nosié-9 je phipevnén

‘na dvou konsoladch 10 na pevné tasti 1 ramene. Na bevné tasti 1 ramene /obr,3, 4/je dale vetknu-
ta podpé&rnéd Lidta 11 prochézejici stfedem prufiny, na ni% je posuvné uLoien\depérny vozik 12
pruZiné Casti 4.

Pruinou ¥é&st 4 pifivodu tvoli Sroubovitsd valcova taZnad pruzina z trubky z? specidlniho
drubu pruiného plastu, napi. mékéeného polyamidu 12. Jejim vnitiénim otvorem jsou vedeny vodile
5 elektrického vedeni. Posuvnou tast 6 pFivodu tvoli plastova trubka, ktera kryje rovnéZ vodicte
2 elektrického vedenf. Rozméry pruiiny a plastové trubky jsou voleny tak, aby pracovni zdvih
pruiné &asti 4 piivodu byl v meiich elastické deformace pouzitého druhu plastu a tanova sila
»vyvozené pruiinbu byla v&tii neZ je tahoyy odpor vodi¥l 5 uloZenych uvnitf prufiny. Konextor 3
a druhy konektor z_umozﬁuj1 snadnou vymé&nitelnost pruiné &tasti 4 pFfivodu,

Podpérny vozik 12 tvoii plechovd klec, v niZ jsou na &epech uloZeny v Lo2iskéch dvé kla~
digky 13, opétiené zvy8enym okrajem, ktery bran{ jejich sklouznuti. Na horni %4&sti klece je
kyvné uloieno nosné sedlo 14, které sleduje Uhel stoupani zavitl podle roztaZent pruziny,

PFi vysunuti teleskopické &4sti 2 ramene se prostfednictvim posuvné casti é ptivodu
vyvine tan na vlastni pruZnou tast 4 pF1vbdu, kterd se roztadhne, Zaroven se posune podpérny

vozik 12 po podpérné Li¥té 11. UloZenim posuvné Easti § v Llozisku 8 posuvném na nosiéi 9 a

podeptenim podp&rného voziku 12 na Listd 11 se vylou&i nefadouci prihyb vodi&u.

Pfedmét vynalezu

1. PPFivod elektrické energie v rameni manipulatorl a robotd, vyznadeny tim, %e sestavd z prui-
né &asti /4/, vytvofené Sroubovitou valcovou taZnou pruiinou z pruiného plastu, a posuvné
tasti /6/; vytvoiené z plastové trubky, jimiZ jsou vedeny vodile /5/, piritem? pruinad &ast
/4/, v jejimi stfedu je podpérna LiSta /11/ s posuvn® ulofenym podp&rnym vozikem /12/ vet=-
knutéd do pevné &asti /1/ ramene, je pripojena pomoci konektoru /3/ k pevné &Zasti /1/ rame~
ne manipuladtoru a pomoci druhého konentoru /7/ k posuvné &asti /6/ pFivodu a posuvna East

/6/ je zakotvena jednim koncem do teleskopické Zasti /2/ ramene a druhym koncem uloZena



3 202 798
v Llozisku /8/ posuvné uchyceném na nosiéi /9/, ktery je pfipevnén prostifednictvim konsol /10/

na pevné &asti /1/ ramene manipulatoru.

2. PFivod elektrické energie podle bodu 1, vyznateny tim, Ze podpérny vozik /12/ sestavd z klece,
v niz jsou na tepech v LoZiskach uloZeny dvé kladiéky se zvySenym okrajem a na jejiZ horni

tasti je kyvné& uloZeno nosné sedlo 114/,

4 vykresy
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 Obr. 3

Obr. 4
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