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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest trzyramienny manipulator réwnolegty, o pieciu stopniach swobody,
przeznaczony do programowalnego wykonywania czynnosci manipulacyjnych, zwlaszcza w automa-
tyzacji produkcji, montazu, paletyzaciji.

Znanych jest wiele réznych rozwigzan manipulatoréw rownolegtych, ktérych ramiona o zmiennej
diugosci - wyposazone w sitowniki liniowe i cztony wysuwne - potagczone sg przegubowo miedzy bazag
manipulatora i bazg uchwytu. Rozwigzanie manipulatora - przedstawione w artykule Petko M., Karpiel G.,
Prusak D., Martowicz A., ,Nowy manipulator réwnolegty typu triod”, str. 139 do 144 zeszytu naukowe-
go ,Teoria maszyn i mechanizméw” t. 2, Wyd. Inst. Technol. Eksploatacji, Radom 2004 - ma trzy ra-
miona o zmiennej dtugosci, potaczone przegubowo w ukfadzie przestrzennym krawedzi bocznych
ostrostupa $cietego miedzy podstawg wiekszg stanowigcg nieruchomg baze manipulatora i podstawg
mniejszg ruchomej bazy uchwytu. Istota tego rozwigzania polega na tym, ze przeguby fagczace ramio-
na z bazg manipulatora stanowig przeguby obrotowe o 2 stopniach swobody, z dwoma przecinajacymi
sie prostopadle osiami obrotu oraz ze zamocowane sg one do bazy manipulatora w potozeniu wza-
jemnej réwnolegtosci jednej z osi obrotu. Przeguby uchwytu, tgczgce ramiona z bazg uchwytu stano-
wig przeguby obrotowe o 1 stopniu swobody, z osig obrotu wodzong przez prowadnice wzdtuzng row-
nolegle do osi obrotu zamocowania ramion do przegubéw bazy manipulatora. Przeguby uchwytu po-
taczone sg z baza uchwytu poprzez wspdlny przegub obrotowy o osi obrotu wyznaczonej wspdlng
krawedzig przeciecia sie ptaszczyzn prowadzonych przez réwnolegte osie obrotu przegubdéw bazy
oraz prostopadtych do osi obrotu przegubéw uchwytu. Uktad kinematyczny manipulatora o trzech
stopniach swobody realizuje warunek réwnolegtego przemieszczania bazy uchwytu w ukfadzie wspot-
rzednych x, y, z.

Inny manipulator przedstawiony w opisie patentowym zgtoszenia miedzynarodowego WO 99
10 137 ma szes$¢ sitownikéw liniowych z poosiowymi prowadnicami wzdtuznymi. Cztony nieruchome
sitownikéw zamocowane sg sztywno do bazy manipulatora, rownolegle wzgledem siebie oraz w usy-
tuowaniu kotowym. Cztony ruchome sitownikédw potgczone sa przez taczniki z bazg uchwytu, przy
czym potaczenie to realizowane jest na obu koncach kazdego tgcznika poprzez przeguby obrotowe
o dwdch stopniach swobody, z dwoma przecinajacymi sie prostopadle osiami obrotu. taczniki sg
wzdtuznie wygiete i w przestrzeni roboczej, miedzy nieruchomg baza manipulatora i ruchomg baza
uchwytu krzyzujg sie parami ze soba.

Znany jest rowniez manipulator Stewarta posiadajgcy szes$¢ ramion o zmiennej diugosci, tacza-
cych baze manipulatora z bazg uchwytu poprzez przeguby kulowe lub uniwersalne. Sterowana diu-
gos¢ poszczegllnych ramion pozwala na orientacje uchwytu w szesciu stopniach swobody. Zakres
ruchéw w poszczegdlnych stopniach swobody zalezy od sposobu mocowania ramion oraz od dtugosci
wysuniecia ramion. W rozwigzaniu takim zwiekszenie zakresu ruchu w jednym stopniu swobody po-
woduje réwnoczesne zmniejszenie w innym, ponad to zmiana dtugosci roboczej kazdego ramienia
wplywa na wszystkie pozostate stopnie swobody - co znacznie komplikuje uktad sterowania.

Manipulator wedtug niniejszego wynalazku ma uktad kinematyczny zblizony do opisanego po-
wyzej w artykule ,Nowy manipulator réwnolegty typu triod”, posiada trzy ramiona o zmiennej dtugosci
wyposazone w sitowniki liniowe i cztony wysuwne, potaczone przegubowo - w uktadzie przestrzennym
krawedzi bocznych ostrostupa $cietego - miedzy bazg manipulatora i bazg uchwytu. Przeguby taczace
ramiona z bazg manipulatora sg przegubami obrotowymi o 2 stopniach swobody, a przeguby uchwytu
taczace drugie konce ramion z bazg uchwytu sg przegubami obrotowymi o 1 stopniu swobody. Z bazag
uchwytu przeguby uchwytu potaczone sg za posrednictwem wspdlnego przegubu obrotowego, w kto-
rym osie przegubéw uchwytu lezg w ptaszczyznach prostopadiych do osi wspdélnego przegubu obro-
towego. Istota rozwigzania polega na tym, ze cziony wysuwne ramion tozyskowane sg obrotowo
w korpusach ramion, przy czym w co najmniej dwdch ramionach potgczone sg one przez przelotowe
ztacza napedowe z zespotami obrotu.

W rozwigzaniu takim o pozycji bazy uchwytu wzgledem bazy manipulatora decydujg sitowniki li-
niowe, natomiast o orientacji osi tej bazy - zespoty obrotu cztonéw wysuwnych. Dla orientacji chwytaka
wystarczajgcym jest, gdy dwa ramiona majg zespoty obrotu cztonédw wysuwnych, zastosowanie ze-
spotdw obrotu na wszystkich trzech ramionach podnosi parametry eksploatacyjne robota. Catosé
uktadu tworzy zamkniety tancuch kinematyczny, charakteryzujacy sie wysoka sztywnoscia.

Korzystnym jest rozwigzanie, w ktérym cziony wysuwne mocowane sg przelotowo w korpusach
ramion i tylnymi koncami potgczone sg z elementami wykonawczymi sitownikéw liniowych przez tozy-
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ska wzdtuzne, wspotosiowe z przelotowymi ztgczami napedowymi. Rozwigzanie takie jest mato wraz-
liwe na sity grawitacji, jakie wystepujg przy zmianie potozenia chwytaka. Przelotowe cztony wysuwne
przy centralnym zamocowaniu korpuséw ramion do bazy manipulatora stanowig uktad dzwigni, w kto-
rym wystepuje czesciowe réwnowazenie sit grawitacji.

Wynalazek przedstawiony jest opisem przyktadowego wykonania pokazanego na rysunku, kté-
rego fig. 1 przedstawia schemat kinematyczny manipulatora, a fig. 2 manipulator w widoku perspekty-
wicznym.

Manipulator posiada trzy identyczne ramiona |, Il i lll, potaczone przegubami miedzy bazg ma-
nipulatora 13 i bazg uchwytu 11. Korpusy ramion 2 potgczone sg z baza manipulatora 13 przeguba-
mi 1 o 2 stopniach swobody. Kazde z ramion |, Il i lll ma czion wysuwny 5 ustalony przelotowo w kor-
pusie ramienia 2 i z mozliwoscig poruszania sie ruchem postepowym i obrotowym wokot wiasnej osi.
Ruch postepowy realizowany jest napedem od sitownika liniowego 8, korzystnie elektrycznego, ktére-
go stojan zamocowany jest do korpusu ramienia 2, a element wykonawczy sitownika 7 potgczony jest
przez tozysko wzdtuzne 6 z tylnym koncem cztonu wysuwnego 5. Ruch obrotowy cztonu wysuwnego 5
wykonuje zesp6t obrotu 3, ktérego silnik zamocowany do korpusu ramienia 2 napedza przez prze-
ktadnie zebatg przelotowe ztgcze napedowe 4, wspétosiowe z tozyskiem wzdiuznym 6. Czton wysuw-
ny 5 kazdego ramienia |, Il i lll przednim koncem potaczony jest za posrednictwem obrotowego prze-
gubu uchwytu 9 o 1 stopniu swobody z wspllnym przegubem obrotowym 10. Osie przegubéw uchwy-
tu 9 lezg w ptaszczyznach prostopadtych do osi wspélnego przegubu obrotowego 10, wzdtuz ktérej do
bazy uchwytu 11 przymocowany jest chwytak 12 manipulatora.

Zastrzezenia patentowe

1. Trzyramienny manipulator réwnolegty, ktérego ramiona o zmiennej dtugosci, wyposazone
w sitowniki liniowe i cztony wysuwne potaczone sg przegubowo - w uktadzie przestrzennym krawedzi
bocznych ostrostupa $cietego - miedzy bazg manipulatora i bazg uchwytu w ten sposob, ze przeguby
taczace ramiona z bazg manipulatora sg przegubami obrotowymi o 2 stopniach swobody, a przeguby
uchwytu taczgce drugie konce ramion z baza uchwytu sg przegubami obrotowymi o 1 stopniu swobo-
dy, przy czym z baza uchwytu potgczone sg one za posrednictwem wspélnego przegubu obrotowego,
w ktérym osie przegubdw uchwytu lezg w ptaszczyznach prostopaditych do osi wspélnego przegubu
obrotowego, znamienny tym, ze cztony wysuwne (5) ramion (I, Il i lll) fozyskowane sa obrotowo
w korpusach ramion (2), przy czym w co najmniej dwoch ramionach (I, 1l) potaczone sg one przez
przelotowe ztgcza napedowe (4) z zespotami obrotu (3).

2. Manipulator wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze cztony wysuwne (5) mocowane sg przelo-
towo w korpusach ramion (2) i tylnymi kohcami potgczone sg z elementami wykonawczymi (7) sitowni-
kéw liniowych (8) przez tozyska wzdtuzne (6), wspétosiowe z przelotowymi ztgczami napedowymi (4).

Rysunki
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