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(54) Манипулятор
(57) Изобретение относится к области конструктивного исполнения компонентов робототехники и может быть использовано в роботизированных технологических комплексах и гибких производственных системах. Задачей изобретения является расширение кинематических возможностей конструкции из-за обеспечения вращения рук относительно оси продольного перемещения. Задача решается тем, что у манипулятора, содержащего грузонесущую балку с установленной на ней кареткой, несущей схваты с приводом их перемещения, привод продольного перемещения каретки, выполнен в виде линейного электродвигателя с вторичным элементом в виде электропроводной шины, расположенной на направляющем элементе и индуктора, жестко связанного с кареткой и расположенного между направляющим элементом и грузонесущей балкой, и ролики, установленные на каретке по обе стороны от направляющего элемента и взаимодействующие с ним, на грузонесущей балке установлена зубчатая шестерня, кинематически взаимодействующая с балкой и шипом, жестко закрепленным вдоль всей образующей грузонесущей балки, а также с индуктором линейного электродвигателя, который зацеплен с зубчатым колесом приводного двигателя вращения каретки относительно продольной оси грузонесущей балки, который в свою очередь, жестко закреплен на дополнительно введенном индукторе линейного электродвигателя и расположенным диаметрально противоположно первому индуктору, а направляющий элемент в зоне позиционирования выполнен составным с длиной съемной части, превышающей ширину каретки с индуктором, а на осях роликов смонтированы дополнительные ролики, взаимодействующие с наружной поверхностью направляющего элемента, расположенной перпендикулярно его боковым поверхностям, причем дополнительный индуктор выполнен с возможностью кинематического взаимодействия с дополнительной съемной частью направляющего элемента, которая зафиксирована на каретке с помощью дополнительно введенных роликов, при этом съемная часть направляющего элемента выполнена с возможностью жесткой фиксации со стационарной его частью. 1 н. п. и 2 з. п. ф-лы, 3 ил.
Изобретение относится к области конструктивного исполнения компонентов робототехники и может быть использовано в роботизированных технологических комплексах и гибких производственных системах.
Известен промышленный робот, содержащий корпус, установленную на колонне траверсу, смонтированную на ней каретку с механической рукой, выполненной в виде двух шарнирно соединенных звеньев, головки с захватами и механизмами компенсации, причем первое из звеньев механической руки смонтировано на каретке, а второе выполнено в виде одноплечевого рычага, и робот снабжен также расположенными на каретке ползуном и приводом качания головки в горизонтальной плоскости с механизмом компенсации, причем рычаг выполнен с ползуном, а механизм компенсации выполнен в виде зубчато-реечной передачи, входное зубчатое колесо которой связано с приводом качания головки (А.с. SU №1108005, кл. B25J 9/00, 1984).
Недостатками конструкции робота являются ограниченные функциональные возможности, что исключает его применение в многосвязных системах. Ограниченность заключается в отсутствии возможности вращения руки относительно траверсы с целью обслуживания не только линейно, но и пространственно расположенных технических средств и оборудования.
Наиболее близким по технической сущности является портальный манипулятор, содержащий поворотную вокруг продольной оси грузонесущую балку с установленной на ней кареткой, несущей схваты с приводом их перемещения, и привод продольного перемещения каретки, установленный на направляющем элементе и связанный с кареткой, который снабжен роликами, установленными на каретке, а грузонесущая балка жестко связана с направляющим элементом, причем привод перемещения каретки выполнен в виде линейного электродвигателя с вторичным элементом в виде электропроводной шины, расположенной на направляющем элементе, и индуктора, жестко связанного с кареткой и расположенного между направляющим элементом и грузонесущей балкой, при этом ролики расположены по обе стороны от направляющего элемента и взаимодействуют с ним, кроме того, привод перемещения каждого схвата выполнен в виде линейного электродвигателя с цилиндрическим индуктором, расположенным на каретке, а вторичный элемент электродвигателя связан со схватом (А с. SU №1139622, кл. B25J 9/00, 1985).
Недостаток манипулятора в том, что исключена возможность вращения каретки со схватами относительно продольной оси конструкции грузонесущей балки, чему препятствует наличие направляющего элемента, являющегося составной частью привода продольного перемещения каретки вдоль грузонесущей балки. В результате данного кинематического ограничения манипулятор не может быть применен в гибких многосвязных производственных системах, имеет завышенные габариты транспортных путей и низкую цикловую производительность.
Задачей изобретения является расширение кинематических возможностей конструкции из-за обеспечения вращения рук относительно оси продольного перемещения.
Задача решается тем, что у манипулятора, содержащего грузонесущую балку с установленной на ней кареткой, несущей схваты с приводом их перемещения, привод продольного перемещения каретки, выполнен в виде линейного электродвигателя с вторичным элементом в виде электропроводной шины, расположенной на направляющем элементе и индуктора, жестко связанного с кареткой и расположенного между направляющим элементом и грузонесущей балкой, и ролики, установленные на каретке по обе стороны от направляющего элемента и взаимодействующие с ним, на грузонесущей балке установлена зубчатая шестерня, кинематически взаимодействующая с балкой и шипом, жестко закрепленным вдоль всей образующей грузонесущей балки, а также с индуктором линейного электродвигателя, который зацеплен с зубчатым колесом приводного двигателя вращения каретки относительно продольной оси грузонесущей балки, который в свою очередь, жестко закреплен на дополнительно введенном индукторе линейного электродвигателя и расположенным диаметрально противоположно первому индуктору, а направляющий элемент в зоне позиционирования выполнен составным с длиной съемной части, превышающей ширину каретки с индуктором, а на осях роликов смонтированы дополнительные ролики, взаимодействующие с наружной поверхностью направляющего элемента, расположенной перпендикулярно его боковым поверхностям, причем дополнительный индуктор выполнен с возможностью кинематического взаимодействия с дополнительной съемной частью направляющего элемента, которая зафиксирована на каретке с помощью дополнительно введенных роликов, при этом съемная часть направляющего элемента выполнена с возможностью жесткой фиксации со стационарной его частью.
Манипулятор иллюстрируется чертежом, где на фиг. 1 изображен его общий вид, на фиг. 2 – его вид по стрелке А на фиг. 1, на фиг. 3 – сечение Б-Б фиг. 1.
Манипулятор содержит грузонесущую балку 1, смонтированную на опорах 2, направляющий элемент 3, закрепленный на тех же опорах 2 параллельно балке 1, каретку 4 с плоским индуктором 5 линейного электродвигателя привода продольного перемещения каретки 4 с вторичным элементом в виде плоской электропроводной шины 6, смонтированной на нижнем основании направляющего элемента 3.
На каретке 4 установлены под углом к горизонтали руки 7 и 8, несущие схваты 9 и 10. Последние выполнены с возможностью взаимодействовать со станками 11 и 12, центры баз которых соосны друг другу. Руки и схваты оснащены приводами, обеспечивающими их работоспособность (на фиг. не показаны).
Диаметрально противоположно индуктору 5 на каретке 4 закреплен дополнительный индуктор 13 с возможностью взаимодействия с электропроводной шиной 14, смонтированной на нижнем основании съемной части 15 направляющего элемента 3. Длина съемной части 15 направляющего элемента 3 превышает ширину каретки 4 с индукторами 5 и 13. На грузонесущей балке 1 вдоль всей длины ее образующей жестко закреплен шип 16, и установлена зубчатая шестерня 17 с возможностью скольжения по балке 1 без проворота. Шестерня 17 кинематически зацеплена с зубчатым колесом 18, смонтированным на ведомом валу двигателя 19. Двигатель 19 жестко закреплен на дополнительно введенном индукторе 13. Зубчатая шестерня 17 при этом кинематически с возможностью проскальзывания взаимосвязана с индуктором 5 линейного электродвигателя перемещения посредством скобы 20, смонтированной на данном индукторе 5. Кроме того, каретка 4 связана с грузонесущей балкой 1 через втулку 21, выполненную с продольным пазом, в котором размещен шип 16. Для ориентирования каретки при ее движении вдоль грузонесущей балки 1 она снабжена роликами 22, 23, 24 и 25, а для удержания съемной части 15 направляющего элемента 3 при позиционировании каретки 4 на осях 26, 27, 28 и 29 роликов 22, 23, 24 и 25 смонтированы дополнительные ролики 30, 31, 32 и 33 с возможностью контактировать с наружной поверхностью направляющего элемента 3, расположенной перпендикулярно его боковым поверхностям. На стационарной части направляющего элемента 3 установлен привод 34 фиксации съемной части 15, ведомое звено которого выполнено с возможностью взаимодействия со съемной частью 15 направляющего элемента 3.
Работа манипулятора протекает следующим образом. В координате взаимодействия со станками 11 и 12, расположенными соосно друг другу, манипулятор затормаживается. Рука 7 со схватом 9 забирает обработанную деталь (на фиг. не показана) и выносит ее за пределы рабочей зоны станка 11. Привод 34 фиксатора выходит из контакта со съемной частью 15 направляющего элемента 3. Двигатель 19 вращает зубчатое колесо 18, которое, обегая по периметру зубчатой шестерни 17, вращает на 180° каретку 4 вокруг продольной оси грузонесущей балки 1. Втулка 21 при этом исключает влияние шипа 16 на каретку 4. После завершения поворота каретки 4 ее руки 7 и 8 со схватами 9 и 10 выходят к противоположным относительно первоначальным ориентации станкам 12 и 11 соответственно. На станке 11 устанавливается заготовка схватом 10 руки 8, а на станок 12 устанавливается обработанная на станке 11 деталь для завершения обработки (или для сборки, контроля и т.д.). При повороте каретки 4 съемная часть 15 направляющего элемента 3 отделяется от стационарной части, а на ее место входит дополнительная и диаметрально установленная съемная часть 15. Обе съемные части направляющего элемента 3 удерживаются на каретке 4 посредством роликов 22, 23 и 30, 31 и соответственно 24, 25 и 32, 33. Вращение шестерни 17 исключено из-за ее кинематической связи с шипом 16 грузонесущей балки 1, а продольное движение этой же шестерни выполняется совместно с кареткой 4 из-за наличия скобы 20. После смены позиций рук манипулятора привод 34 фиксирует съемную часть 15 на стационарной части направляющего элемента 3, восстанавливая целостность электропроводной шины 6 линейного электродвигателя. Индуктор 5 скользит по этой шине и переводит каретку 4 в следующую продольную позицию, где размещается очередная группа станков.
Далее цикл повторяется автоматически.
Преимущество манипулятора в том, что он имеет возможность вращения относительно продольной оси конструкции, что обеспечивает его схватам кинематическую способность взаимодействовать при обслуживании с двумя и более скомпонованными на одной рабочей позиции станками. Это приводит к активной экономии производственной площади, повышению цикловой производительности системы, в которой функционирует манипулятор, и расширению его технологических свойств.

Формула изобретения

1. Манипулятор, содержащий грузонесущую балку с установленной на ней кареткой, несущей схваты с приводом их перемещения, привод продольного перемещения каретки, выполненный в виде линейного электродвигателя с вторичным элементом в виде электропроводной шины, расположенной на направляющем элементе и индуктором, жестко связанным с кареткой и расположенным между направляющим элементом и грузонесущей балкой, и ролики, установленные на каретке по обе стороны от направляющего элемента и взаимодействующие с ним, отличающийся тем, что на грузонесущей балке установлена зубчатая шестерня, кинематически взаимодействующая с балкой и шипом, жестко закрепленным вдоль всей образующей грузонесущей балки, а также с индуктором линейного электродвигателя, который зацеплен с зубчатым колесом приводного двигателя вращения каретки относительно продольной оси грузонесущей балки, который, в свою очередь, жестко закреплен на дополнительно введенном индукторе линейного электродвигателя и расположенным диаметрально противоположно первому индуктору.

2. Манипулятор по п. 1, отличающийся тем, что направляющий элемент в зоне позиционирования выполнен составным с длиной съемной части, превышающей ширину каретки с индуктором, а на осях роликов смонтированы дополнительные ролики, взаимодействующие с наружной поверхностью направляющего элемента, расположенной перпендикулярно его боковым поверхностям, причем дополнительный индуктор выполнен с возможностью кинематического взаимодействия с дополнительной съемной частью направляющего элемента, которая зафиксирована на каретке с помощью дополнительно введенных роликов.

3. Манипулятор по пп. 1 и 2, отличающийся тем, что съемная часть направляющего элемента выполнена с возможностью жесткой фиксации со стационарной его частью.
Манипулятор
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Фиг. 1
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Фиг. 2
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Фиг. 3
Составитель описания                 Куттубаева А.А.
Ответственный за выпуск           Чекиров А.Ч.
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