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1 _ 2 ,
' Linedrna jednotka priemyselného robota

je samostatnd moduldrna jednotka automa-

ticky riadend a pruZne programovatelnd

pre rézne pracovné cykly, urend pre staw-

bu priemyselnych robotov (zvdracich, mon- B

tdZnych ap.), u ktorych sa v kinematickej o

Struktire vyZaduje linedrny pohyb. Linedr- .
ny pohyb je odvodeny od otadtania gulitko- o /
vej skrutky, ktoré spdsobuje postvanie dvo- — !
jice guliCkovych matic, uloZenej v puzdre h

pevne spojenom s telesom vozika. Kritiaci W

moment na guli€kovd skrutku sa prend$a : P
pomocou prevodu prostrednictvom rotatné-

ho servopohonu. ST T —
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Vynalez sa tyka linedrnej jednotky prie-
myselného robota, u ktorého je pouZito ro-
tatného servopchonu s uzevretou poloho-
vou a rychlostnou sluckou.

Doteraz zndme linedrne jednotky priemy-
selnych robotov a manipuldtorov vyuZivaja
princip hrebeii—pastorok, alebg podobny
princip, ale maja iné konStruk€né usporia-
danie.

Nevyhodou lineadrnych jednotiek, vyuZiva-
jicich systém. hrebeli—pastorok si vysoké
poZiadavky na presnost vyroby hrebeila a
pastorka, zloZité vymedzovanie vOle v zé-
bere, zloZité ustavovanie hreberia a pastor-
ka a @zvySenie hmotnosti pohybujiacich sa
Casti jednotky.

Uvedené nedostatky sii odstrdnené linedr-
nou jednotkou priemyselného robota podla
vynélezu, ktorého podstata spofiva v tom,
Ze linedrny pohyb vozika je odvedeny od
otd€ania gulifkovej skrutky, ktoré spdsobu-
je posivanie dvojice gulitkovych matic, u-
loZenej v puzdre pevne spojenom s telesom
vozika. Krutiaci moment na guli€kovia skrut- ,
ku sa prendSa pomocou prevodu prostred-
nictvom rotaéného servopchonu.

Dvojica gulitkovych matic umoZiiuje jed-
noduché vymedzenie véle predopnutim gu-
litkovej skrutky, ¢im sa zvySi jej tuhost,
a presnost je menej ovplyviiovand premenli-
vymi silami.

Vyhodou je vysokd mechanickd w€innost
valivého prevodu, maly zdberovy kritiaci
moment pri bezv6lovom prevedeni a vysoky
stupeil presnesti pohybu. Usporiadanie kla-
diek umoZiiuje dokonalé vedenie vozika li-
nedrnej jednotky po vodiacich liStach, pri-
¢om hezvblovost je zabezpeend predopnu-
tim pomocou excentrickych kladiek.

RieSenie vedenia privodov energie umoZ-
fuje jednoduchié montdZ a Pahkd pristup-
nost k rozvodnym - svcrkovniciam. Celd li-
nedrna jednotka sa javi ako kompaktny
celok s vysokoun tuhostfou, o je ddleZitou
podmienkou pre stavbu zariadeni s dobrymi
dynamickymi vlastnostami. '

Priklad prevedenia linedrnej jednotky je
znézorneny na pripojenych vykresoch, kde
na obr. 1 je znazorneny pohlad na linedrnu
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jednotku priemyselného robota spredu, na
obr. 2 pohlad na linedrnu jednotku priemy-
selného robota zvrchu a na obr. 3 rez li-
nedrnou jednotkou priemyselného robota
pri pohlade zhoku.

Linedrna jednotka priemyselného robota
je tvorend nosnikom 1, na ktorom sa pri-
pevnené wodiace liSty 9, po ktorych sa po-
hybuje vozik 2. Linedrhy pohyb vozika 2 je
odvodeny od otad¢ania guli¢kovej skrutky 5,
ktoré spOsobuje postivanie dvojice gulitko-
vych matic 6, uloZenej v puzdre 7. Puzdro 7
je pevne spojené s vozikom 2. Kritiaci mo-
ment na gulifkovd skrutku 5 sa prené3a

. pomocou prevodu 8, prostrednictvom rotac-

ného servopchonu 4, upevnenom na konci
nosnika 1. _

Konce gulitkovej skrutky 5 si uloZené v
prvom loZiskovom puzdre 10 a v druhom
loZiskovom puzdre 11, ktoré st pripevnené
k nosniku 1. Vo voziku 2 st upevnené pevné
kladky 12 a excentrické kladky 13, zabez-
pecéujice jeho dokonalé vedenie po vodia-
cich liStdch 9, opatrenych valivymi drahami
14, V zadnej Casti nosnika 1 je umiestnend
rozvodnd krabica 17, do ktorej vstupuju pri-
vody 22 energie, odkial si vedené cez kryt
20 do ¢lankového nosita 18. Ten je v svojej
spodnej &asti drZany a vedeny liStami 15,
ktoré st pomocou podpier 19 pripevnené k
nosniku 1.

Vrchnd &ast ¢lankového nosi¢a 18 je pri-
pevnend ku konzole 16, spojenej s medzi-
kusom 3, ktory je pevne spojeny s pohybli-
vym vozikom 2. Privody 22 energie preché-
dzajad vniitrom konzoly 16 do medzikusa 3
a cez jeho boéné steny st vyvedené k dal3ej
¢asti priemyselného robota 23. Zakrytovanie
vodiacich 1i8t 9 a guli¢kovej skrutky 5 je
prevedené harmonikovym krycim mechom
21.

Linedrna jednotka priemyselného robota
je ‘samostatnd modularna jednotka, automa-
ticky riadend a pruZne programovatelna
pre rézne pracovné cykly. UmoZiiuje linedr-
ny pohyb priemyselného robota (zvaracie-
ho, montdZneho ap.), ktory sa na iiu da u-
pevmit. :

PREDMET VYNALEZU

1. Linedrna jednotka priemyselného robo-
ta, wyznaCujica sa tym, Ze pozostdva.z nos-
nfka (1), na Kktorom je upevneny rotacny
servopohon (4}, ktory je pomocou prevodu
(8) spojeny s guli€kovou skrutkou (5), na
ktorej je upravend dvojica gulickovych ma-
tic (6), ktord je prostrednictvom svojho
puzdra (7) spojend s vozikom (2), uloZenom
na vodiacich ‘1i8tdch (9], ktoré si pripevne-
né na nosnik (1), pridom jeden Koniec gu-
litkovej skrutky (5) je uloZeny v prvom lo-

Ziskovom puzdre (10) a druhy v druhom
loZiskovom puzdre {11), ktoré st pevne spo-
jené s nosnikom (1) @ vo voziku (2] sd u-
loZené pevné kladky (12) a excentrické
kladky (13) tak, Ze oproti stykovej ploche
pevnej kladky (12) je umiestnend stykova
plocha excentrickej kladky {13), pri¢om
vodiace listy (9) na jednej strane nosnika
(1) maja upravené dve a ma druhej strane
Styri stykové valivé drdhy {14).
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2. Linedrna jednotka .priemyselného ro-
bota podla bodu 1, vyznadujica sa tym, Ze
na nosniku (1) je umiestnend rozvodné kra-
bica (17), napojend cez kryt {20) na &lan-
kovy nosi¢ (18); ktory dosadd svojou spod-

nou ¢astou na listy (15), upevnené pomocou
podpier (18} k nosniku (1) a ktory je svo-
jim koncom pripevneny ku konzole .(16),
spojenej s medzikusom (3), pevne spojenym
$ pohyblivym vozikom (2}.

3 listy v§kresov
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