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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest przegub obrotowy potréjny, przeznaczony do potaczenia trzech
tancuchdéw kinematycznych w mechanizmach przestrzennych, zwtaszcza w manipulatorach réwnole-
gtych.

W mechanizmach przestrzennych, pozycjonujgcych w uktadzie tréjosiowym uchwyt, narzedzie
lub zespét roboczy urzadzen mechanicznych - przyktadowo urzadzen linii montazowych, wspomaga-
nia medycznych operaciji, wysokiej prézni, w robotach przemystowych, wiertnicach gérniczych - kine-
matyka sterowanych ramion stanowigcych fancuchy kinematyczne narzuca koniecznos¢ stosowania
ztozonych przegubdéw obrotowych. Przytaczone do przegubu ogniwa tancuchéw kinematycznych sta-
nowig elementy koncowe mechanizméw przestrzennie przemieszczanych, przyktadowo sterowanych
ramion manipulatora réwnolegtego, przedstawionego miedzy innymi w polskim opisie patentowym nr
PL 180484. Znane sg przeguby potréjne, w ktérych ogniwa trzech tancuchéw kinematycznych pota-
czone sg za posrednictwem przytaczy stanowigcych przeguby obrotowe o dwéch stopniach swobody,
wyznaczonych dwoma przecinajacymi sie prostopadle osiami. Jedno z takich rozwigzan przedstawio-
ne japonskim opisem patentowym o numerze JP11000887 w zapisie wedtug formatu obowigzujacego
w bazie ,Espa-cenet” Europejskiego Urzedu Patentowego, posiada uchwyt, do ktérego w rozstawieniu
kata srodkowego 120° zamocowane sg W jednej ptaszczyznie przytacza obrotowe, z osiami obrotu
prostopadtymi do oraz nieprzecinajgcymi osi przegubu potrojnego. Czestym warunkiem kinematycz-
nym wystepujacym zwtaszcza w manipulatorach réwnolegtych jest réwnolegtos¢ przestrzenna prze-
mieszczen osi przegubu potréjnego, potaczona z cechg duzej sztywnosci konstrukcji. Spetnienie facz-
ne takich warunkéw mozliwe jest przegubem, w ktérym kazdy z trzech tancuchdéw potaczony jest
z kazdym z pozostatych dwoma stopniami swobody.

Istota rozwigzania przegubu wedtug wynalazku, taczgcego trzy tancuchy kinematyczne przez
przytacza obrotowe, ktoérych osie obrotu sg prostopadte do oraz nie przecinajg osi przegubu, polega
na tym, ze przegub utworzony jest z watu oraz uchwytu gtéwnego i dwéch uchwytéw pomocniczych.
Kazdy z uchwytéw posiada przytacze obrotowe o 1-nym stopniu swobody, przy czym uchwyt gtéwny
potaczony jest sztywno z watem w jego czesci srodkowej natomiast uchwyty pomocnicze tozyskowane
sg na wale po obu stronach uchwytu gtéwnego. W rozwigzaniu takim zmianie potozenia ogniwa kon-
cowego dowolnego z trzech tancuchéw kinematycznych towarzyszy odpowiednia korekta ich wzgled-
nego potozenia katowego wzgledem wspdlnej osi watu, i rdwnolegte przemieszczenie przestrzenne
osi przegubu potréjnego. Rozstawienie wzdiuz wspélnej osi watu tozyskowan obrotowych trzech
uchwytéw nadaje duzg sztywnosé kierunkowa konstrukcji przegubu.

Korzystnym jest, gdy osie przylgczy obrotowych uchwytu gtéwnego i uchwytéw pomocniczych
usytuowane sa w jednej ptaszczyznie.

Réwniez celowym jest by uchwyty pomocnicze byty identyczne, a na wale odwrotnie zamontowane.

Zwiekszong sztywnos$¢ przegubu zapewnia dwuramienna budowa uchwytu pomocniczego,
z dwoma fozyskami osadzonymi w ramionach.

Optymalng konstrukcje ma przegub z uchwytem gtéwnym tréjramiennym, ktérego ramiona ze-
wnetrzne stanowig kryzy poosiowe obejmujgce przegub oraz w ktérych osadzone s3 tuleje podpiera-
jace wat przegubu.

Przegub wedtug wynalazku wyjasniony jest opisem przyktadowego wykonania pokazanego na
rysunku, przegubu fgczacego trzy sterowane ramiona w manipulatorze réwnolegtym. Figura 1 rysunku
przedstawia przegub w widoku perspektywicznym, fig. 2 przekréj osiowy a fig. 3 widok perspektywicz-
ny wszystkich elementdéw przegubu, w usytuowaniu montazowym.

Gtéwnymi elementami przegubu sg uchwyt gtéwny 1, dwa uchwyty pomocnicze 2 i wat 3.
Uchwyt gtéwny 1 ma posta¢ trzech wspétosiowych kryz potgczonych sztywno w jednym punkcie ob-
wodu przez wzdtuzny fgcznik. Uchwyt giéwny 1 kryzg srodkowg osadzony jest sztywno na wale 3. Po
zewnetrznej stronie tacznika kryz, na wysokosci srodka grubosci kryzy srodkowej wykonany jest
wspornik z otworem przytagcza obrotowego 8 jednego z tancuchdéw kinematycznych, ktérym jest wy-
dtuzalne ramie manipulatora. O$ obrotu c-c przytacza 8 jest prostopadta do osi watu 3 wyznaczajgcej
0$ przegubu potréjnego. Oba uchwyty pomocnicze 2 sg identyczne ksztattem i wymiarami, na wale 3
zamontowane sg odwrotnie, obrécone o 180°. Kazdy uchwyt pomocniczy 2 ma dwa, potgczone
wzdtuznym fgcznikiem - podobnie jak w uchwycie giébwnym 1 - pierscienie, stanowigce oprawy dla
tozysk 6 tocznych, ustalonych poosiowe przez sprezynujace pierscienie osadcze 7. Uchwyty pomocni-
cze 2 osadzone sa tozyskami 6 na wale 3 po obu stronach kryzy srodkowej uchwytu gtéwnego 1. Po
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zewnetrznej stronie na fgczniku opraw wykonany jest wspornik z otworem przytacza 8 dla kolejnego
z fancuchéw kinematycznych, drugiego wydtuzalnego ramienia manipulatora. O$ obrotu c-c tego przy-
tacza 8 jest rOwniez prostopadta do osi watu 3 oraz usytuowana na tak dobranej wysokosci by po
zmontowaniu przegubu potréjnego znajdowata sie we wspélnej ptaszczyznie z osig c-c przytacza 8
uchwytu gtéwnego (1), prostopadtej do osi watu 3. Miedzy pierscieniami wewnetrznymi sasiadujacych
tozysk 6 obu uchwytéw pomocniczych 2 zabudowane sg tuleje dystansowe 5. Kryzy zewnetrzne
obejmujace przegub uchwytu gtéwnego 1 majg centralne otwory gwintowane, w ktére wkrecone sa
tuleje 4, poosiowe ustalajgce elementy przegubu w uchwycie gidbwnym 1 a jednoczesnie podpierajgce
konce watu 3. Na obwodzie kryz zewnetrznych wykonane sg otwory stuzace do zamocowania zespotu
wykonawczego, ktorym w tym zastosowaniu przegubu jest chwytak manipulatora rownolegtego.

Zastrzezenia patentowe

1. Przegub obrotowy potréjny, taczacy trzy tancuchy kinematyczne przez przytacza obrotowe,
ktérych osie obrotu sg prostopadte do oraz nie przecinajg osi przegubu, znamienny tym, ze stanowi
go wat (3) oraz uchwyt gtéwny (1) i dwa uchwyty pomocnicze (2), kazdy z uchwytéw (1, 2) posiada
przytacze obrotowe (8) o 1-nym stopniu swobody, przy czym uchwyt gtéwny (1) potaczony jest sztyw-
no z watem (3) w jego czesci srodkowej natomiast uchwyty pomocnicze (2) tozyskowane sg na wale
(3), po obu stronach uchwytu gtéwnego (2).

2. Przegub wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze osie (c-C) przytaczy obrotowych (8) uchwytu
gtébwnego (1) i uchwytéw pomocniczych (2) usytuowane sg w jednej ptaszczyznie.

3. Przegub wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze uchwyty pomocnicze (2) sg identyczne i od-
wrotnie na wale (3) zamontowane.

4. Przegub wedtug zastrz. 3, znamienny tym, ze uchwyty pomocnicze (2) majg dwuramienng
budowe, z dwoma tozyskami (6) osadzonymi w ramionach.

5. Przegub wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze uchwyt gtéwny (1) ma tréjramienng budowe,
ramiona zewnetrzne uchwytu gtéwnego (1) stanowig kryzy poosiowe obejmujace przegub oraz w kto-
rych osadzone sg tuleje (4) podpierajgce wat (3) przegubu.



PL 207 396 B1

FIGA

c-Cc

//WW,

Z NN\

27

FIG.2



PL 207 396 B1

FIG.3



PL 207 396 B1

Departament Wydawnictw UP RP
Cena 2,00 zt.



	Dane bibliograficzne
	Opis
	Zastrzeżenia
	Rysunki

