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(57) Изобретение относится к промышленной робототехнике модульного типа, работающей в системах автоматизации процессов, производств и индустрии в целом.

Задачей изобретения является увеличение функционального диапазона линейного перемещения модуля робота при упрощении конструкции.

Поставленная задача решается тем, что в модуле движения робота, состоящем из ведущего бесштокового цилиндра с магнитными поршнем внутри и кольцом снаружи цилиндра, которое выполнено с возможностью возвратно-поступательного скольжения вдоль оси цилиндра между его торцами, диаметральные габариты которых превышают диаметральный габарит цилиндра, магнитные поршень и кольцо расположены в единой поперечной плоскости немагнитного цилиндра и связаны магнитными силами, торец ведущего бесштокового цилиндра со стороны окончания рабочего хода его поршня, установленного в начальном относительно рабочего хода положении, немагнитной траверсой связан с магнитным кольцом дополнительно введенного ведомого бесштокового цилиндра, установленного со стороны начала рабочего хода его поршня, который также установлен в начальном относительно его рабочего хода положении с возможностью возвратно-пос-тупательного скольжения вдоль оси ведомого бесштокового цилиндра между торцами, а магнитное кольцо ведущего бесштокового цилиндра, установленное со стороны начала рабочего хода его магнитного поршня, дополнительной немагнитной траверсой связано со стационарной стойкой, при этом торцы ведущего и ведомого бесштоковых цилиндров со стороны окончания рабочих ходов их поршней кинематически связаны с траверсами связи со стационарной стойкой и цилиндров друг с другом соответственно.

1 н. п. ф., 4 фиг.

Изобретение относится к промышленной робототехнике модульного типа, работающей в системах автоматизации процессов, производств и индустрии в целом.

Известен модуль промышленного робота, который содержит привод линейного перемещения, состоящий из последовательно соединенных силовых цилиндров и снабженный дополнительным приводом линейного пере​мещения, смонтированным на одном из силовых цилиндров и выполненным в виде винтовой передачи, гайка которой установлена в направляющей, закрепленной на этом цилиндре (А. с. СССР № 525541, кл. B25J 9/00, 1976).

Недостаток модуля промышленного робота определен тем, что в его конструкции предусмотрен единый дополнительный привод, создающий условия для позиционирования ведомого звена в диапазоне рабочих ходов каждого из последовательно соединенных силовых цилиндров. Из-за этого происходят потери цикловой производительности при эксплуатационном функционировании дополнительного привода лишь в последовательном режиме обслуживания силовых цилиндров. Кроме того, в конструкции ограничено количество последовательно устанавливаемых силовых цилиндров, что снижает функциональные возможности модуля.

Известен также модуль робота, состоящий из блока приводного усилия, подвижного и передаточного блоков, причем блок приводного усилия выполнен в виде бесштокового цилиндра с магнитными поршнем и подвижного блока в виде магнитного кольца, расположенного снаружи цилиндра с возможностью скольжения относительно последнего между его торцевыми крышками, диаметральный габарит которых превышает диаметральный габарит цилиндра, при этом магнитные поршень и кольцо расположены в единой поперечной плоскости цилиндра и связаны магнитными силами, а в передаточном блоке введена немагнитная траверса кольца, жестко связанная с тросом, ближайшие к которой в двух направлениях шкивы оснащены торцевыми фрикционными накладками, выполненными с возможностью взаимодействовать с подобными торцами управляемых фрикционных полумуфт, скользящих вдоль осей шкивов, закрепленных на цилиндре, без вращения, а следующий шкив связан с входным валом датчика линейного позиционирования подвижного блока, причем непосредственно датчик и ось данного шкива закреплены на цилиндре, а ось последнего шкива выполнена с возможностью скользить вдоль введенной траверсы цилиндра, и зацеплена посредством своей гайки с ходовым винтом, который выполнен с возможностью вращения относительно введенной траверсы цилиндра (Патент под ответственность заявителя KG № 1345, кл. B25J 19/00, 2011).

Недостатком конструкции модуля робота является реализация функции позиционирования в одном региональном шаге движения его ведомого звена при отсутствии возможности наращивать или уменьшать количество этих шагов. Из-за этого модулем не исполняются региональные движения и, соответственно, ограничиваются его функциональные возможности.

Модуль робота выбран за прототип.

Задачей изобретения является увеличение функционального диапазона линейного перемещения модуля робота при упрощении конструкции.

Поставленная задача решается тем, что в модуле движения робота, состоящем из ведущего бесштокового цилиндра с магнитными поршнем внутри и кольцом снаружи цилиндра, которое выполнено с возможностью возвратно-поступательного скольжения вдоль оси цилиндра между его торцами, диаметральные габариты которых превышают диаметральный габарит цилиндра, магнитные поршень и кольцо расположены в единой поперечной плоскости немагнитного цилиндра и связаны магнитными силами, торец ведущего бесштокового цилиндра со стороны окончания рабочего хода его поршня, установленного в начальном относительно рабочего хода положении, немагнитной траверсой связан с магнитным кольцом дополнительно введенного ведомого бесштокового цилиндра, установленного со стороны начала рабочего хода его поршня, который также установлен в начальном относительно его рабочего хода положении с возможностью возвратно-пос-тупательного скольжения вдоль оси ведомого бесштокового цилиндра между торцами, а магнитное кольцо ведущего бесштокового цилиндра, установленное со стороны начала рабочего хода его магнитного поршня, дополнительной немагнитной траверсой связано со стационарной стойкой, при этом торцы ведущего и ведомого бесштоковых цилиндров со стороны окончания рабочих ходов их поршней кинематически связаны с траверсами связи со стационарной стойкой и цилиндров друг с другом соответственно.

Доказательством решения поставленной задачи является то, что согласно условию компоновочного объединения друг с другом ведущего и ведомого бесштоковых цилиндров, способных иметь конкретный размер дискретности в региональном диапазоне перемещения, они при сменах циклических движений переходят в глобальный диапазон перемещений без потери заданного размера дискретности в новом региональном диапазоне перемещения ведомого звена. При этом не требуется дополнительных конструктивных доработок, но исключаются имеющиеся ранее датчики, передаточный блок и трансмиссии.

Функциональная схема модуля движения робота приведена на фиг. 1, а на фиг. 2, 3, 4 показаны кинематические схемы соответственно его исходного состояния и, далее последовательных срабатываний ведущего и ведомого бесштоковых цилиндров.

Модуль движения робота состоит из ведущего бесштокового цилиндра 1 с магнитными поршнем 2 внутри и кольцом 3 снаружи цилиндра 1, которое выполнено с возможностью возвратно-поступательного скольжения вдоль оси цилиндра 1 между его торцами, диаметральный габарит которых превышает диаметральный габарит цилиндра 1. Магнитные поршень 2 и кольцо 3 расположены в единой поперечной плоскости немагнитного цилиндра 1 и связаны магнитными силами. Торец ведущего бесштокового  цилиндра 1 со стороны окончания рабочего хода его поршня 2, установленного в начальном относительно рабочего хода положении, немагнитной траверсой 4 связан с магнитным кольцом 5 дополнительно введенного ведомого бесштокового цилиндра 6, установленного со стороны начала рабочего хода его магнитного поршня 7, который также установлен в начальном относительно его рабочего хода положении с возможностью возвратно-поступательного скольжения вдоль оси ведомого бесштокового цилиндра 6 между торцами, а магнитное кольцо 3 ведущего бесштокового цилиндра 1, установленное со стороны начала рабочего хода его поршня 2, дополнительной немагнитной траверсой 8 связано со стационарной стойкой 9. Торцы ведущего 1 и ведомого 6 бесштоковых цилиндров со стороны окончания рабочих ходов их магнитных поршней 2 и 7 поступательными кинематическими парами 10 и 11 соединены с траверсами 8 и 4 связи со стационарной стойкой 9 и цилиндров 1 и 6 друг с другом соответственно.

Количество ведущих 1 и ведомых 6 бесштоковых цилиндров у модуля движения робота может определяться также и соотношениями 2 и 1, 2 и 2, соответственно, при неизменных условиях связи между ними.

Функционирование модуля движения робота выполняется следующим образом.

Сжатый воздух под давлением подается от блока подготовки и через блок направляющих аппаратов, который электрически связан с блоком программного управления (на фиг. 1, 2, 3, 4 не показаны), к верхней полости наполнения ведущего бесштокового цилиндра 1. От этого непосредственно цилиндр 1 поднимается относительно поршня 2 и кольца 3 и, соответственно, траверсы 8 и стационарной стойки 9. Вместе с цилиндром 1 посредством траверсы 4 перемещается и ведомый бесштоковый цилиндр 6. Далее энергия подается в верхнюю полость цилиндра 6 и он переводится вертикально вверх относительно поршня 7, кольца 5 и траверсы 4. Жесткость конструкции гарантирована поступательными кинематическими парами 10 и 11, связывающими траверсы 8 и 4 со стационарной стойкой 9 и с цилиндрами 1 и 6 соответственно.
Цикл работы цилиндров имеет варианты, что также расширяет функциональные возможности модуля. В нем возможны исходное состояние модуля и, далее, два срабатывания первоначально только ведущего 1 или только ведомого 6 и наоборот и, наконец, одновременно и ведущего 1, и ведомого 6 бесштоковых цилиндров.

Преимущества модуля движения робота заключаются   в  обеспечении   на  его  основе линейных, плоских, пространственных компоновочных схем с областями обслуживания, которые развиваются односекционным модулем на три шага, а у двух- и трехсекционных вариантов на шесть и девять шагов соответственно. Пропорциональное изменение типа модуля по числу секций в его составе позволит эффективно менять способы мелкосерийного и единичного производства.

Формула изобретения  
Модуль движения робота, состоящий из ведущего бесштокового цилиндра с магнитными поршнем внутри и кольцом снаружи цилиндра, которое выполнено с возможностью возвратно-поступательного скольжения вдоль оси цилиндра между его торцами, диаметральные габариты которых превышают диаметральный габарит цилиндра, магнитные поршень и кольцо расположены в единой поперечной плоскости немагнитного цилиндра и связаны магнитными силами,  отличающийся  тем, что торец ведущего бесштокового цилиндра со стороны окончания рабочего хода его поршня, установленного в начальном относительно рабочего хода положении, немагнитной траверсой связан с магнитным кольцом дополнительно введенного ведомого бесштокового цилиндра, установленного со стороны начала рабочего хода  его  поршня, который также установлен в начальном относительно его рабочего хода положении с возможностью возвратно-поступатель-ного скольжения вдоль оси ведомого бесштокового цилиндра между торцами, а магнитное кольцо ведущего бесштокового цилиндра, установленное со стороны начала рабочего хода его магнитного поршня, дополнительной немагнитной траверсой связано со стационарной стойкой, при этом торцы ведущего и ведомого бесштоковых цилиндров со стороны окончания рабочих ходов их поршней кинематически связаны с траверсами связи со стационарной стойкой и цилиндров друг с другом соответственно.
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Фиг. 3
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Фиг. 4
Выпущено отделом подготовки материалов
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