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1
Изобретение относится к машино­

строению, а именно к средствам авто­
матизации технологических процессов.

Известен манипулятор, состоящий 
из неподвижной и подвижных соосно 
расположенных труб, снабженных о-̂ — 
дельными винтовыми механизмами, ки­
нематически связанных между собой, 
в котором обеспечивается одновремен­
ное выдвижение всех подвижных 
труб (1].

К недостаткам данной конструкции 
следует отнести усложнение конструк­
ции при увеличении числа подвижных 
труб, так как количество винтов рав­
но количеству подвижных труб, при­
чем винты, связанные с подвижной тру­
бой второго и выше порядка должны 
быть снабжены своими телескопически­
ми трубами, связанными через шлице­
вое соединение, поэтому использова­
ние более двух подвижных труб для 
данной конструкции не целесообразно. 
Одновременное выдвижение всех под­
вижных труб уменьшает время подъёма, 
однако во столько же раз снижается 
точность позиционирования.

Также известен манипулятор, со­
держащий вертикальную стойку, уста­
новленную на основании и связанную
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с приводами вращения и вертикального 
перемещения, а также механическую 
руку с захватом, установленную на 
стой.ке и связанную с приводом вра­
щения, выдвигаемое звено которой, в 
свою очередь, связано через винтовой 
механизм с приводом горизонтального 
перемещения [2] .

Недостатком известного манйпулятсі'- 
ра является малая зона обслуживания.

Цель изобретения - увеличение 
технологических возможностей путем 
увеличения зоны обслуживания и умень­
шения габаритов.

Поставленная цель достигается 
тем, что телескопическая вертикаль­
ная стойка снабжена дополнительным 
винтовым механизмом, при этом винто­
вые механизмы вертикальной стойки и 
механической руки выполнены телес­
копическими из нескольких' звеньев, 
причем каждое звено^кроме последнего, 
■является гайкой для последующего, 
при этом первое звено каждого винто­
вого механизма связано с приводом 
перемещения, а последнее - соответст­
венно с последним звеном вертикаль­
ной стойки и меха'нической руки.

На фиг. 1 изображен манипулятор; 
на фиг. 2 - разрез А-А на фиг.1.
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Манипулятор содержит вертикальную 
телескопическую стойку 1, звенья ко­
торой зафиксированы от проворота с 
помощью шпоночного соединения 2, ус­
тановленную на неподвижном основании 
3 с возможностью вращения вокруг 
своей оси и связанную с электродвига­
телем 4 привода вращения через зуб­
чатую пару 5. Винтовой телескопичес- 
|Кий механизм б установлен соосно вну­
три вертикальной телескопической 
стойки 1 и связан с электродвигате­
лем 7 привода вертикального пеіоеме- 
щения через зубчатую пару 8, причем 
внутренние звенья вертикальной теле­
скопической стойки 1 и винтового те­
лескопического механизма б жестко 
связаны между собой. Телескопическая 
механическая рука 9 с захватом 10 
установлена с возможностью вращения 
в корпусе 11 и связана с электродви­
гателем 12 привода вращения через 
зубчатую пару 13. Винтовой телескопи­
ческий механизм 14 установлен соосно 
внутри телескопической руки 9 и свя­
зан с электродвигателем 15 привода 
горизонтального перемещения через зуб­
чатую пару 16. Звенья телескопичес­
кой руки механической руки 9 зафикси­
рованы от проворота друг с другом с 
помощью шпоночного соединения 17.Те­
лескопическая механическая рука 9 и 
корпус 11 снабжены уплотнителями 18 
и каналом 19,соединяющим внутреннюю 
полость телескопической механической 
руки 9 с источником избыточного дав­
ления (не показан). Внутренние зве­
нья телескопической механической 
руки 9 и винтового телескопического 
механиэьи 14 жестко связаны между 
собой. Корпус 11 установлен на вер­
тикальной телескопической стойке 1 
и жестко связан с ее внутренним зве­
ном , ■

Манипулятор работает следующим об­
разом.

Вращение вертикальной телескопи­
ческой стойки 1 вокруг своей оси, а 
вместе с ней и телескопической меха­
нической руки 9, осуществляется при 
включении электродвигателя 4 приво­
да вращения через зубчатую пару 5. 
Вертикальное перемещение захвата 10, 
а вместе с тем и телескопической ме­
ханической руки 9 осуществляется при 
включении электродвигателя 7 привода 
вертикального перемещения, который 
через зубчатую пару 8 приводит во 
вращение наружное звено винтового те­
лескопического механизма Ь,а так как 
внутреннее его звено неподвижно свя­
зано со стойкой 1, звенья которой 
зафиксированы от проворота шпоночным 
соединением 2, то происходит посте­
пенное вывинчивание всех подвижных 
звеньев винтового телескопического 
механизма 6 из наружного его звена.
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при этом общая длина винтового те­
лескопического механизма 6 увеличи­
вается, а следовательно и телескопи­
ческой вертикальной стойки 1.

Вращение захвата 1C вокруг оси 
телескопической механической руки 9 
осуществляется при включении элект­
родвигателя 12 привода вращения, ус­
тановленного в корпусе 11, через зуб­
чатую пару 13, при этом вращение пе­
редается на наружное звено телеско-. 
пической механической руки 9 и через 
ее звенья, зафиксированные от прово­
рота друг с другом с помощью шпоноч­
ного соединения 17 на захват 10. Го­
ризонтальное перемещение захвата 10 
осуществляется при включении электро­
двигателя 15 привода горизонтального 
перемещения и через зубчатую пару 16 
вращение передается на наружное зве­
но телескопического винтового меха­
низма 14, а так как внутреннее его 
звено жестко св'язано с внутренним 
звеном телескопической механической 
руки 9, зафиксированным от проворо­
та, то происходит выдвижение подвиж­
ных звеньев телескопического винто­
вого механизма 14 и его длина увели­
чивается, а следовательно и телеско­
пической механической руки 9, Выбор­
ка зазоров в подвижных звеньях те­
лескопического винтового механизма 
б, вертикальной телескопической сто­
йки 1 осуществляется за счет веса 
перемещаемых им частей манипулятора 
(телескопической механической руки 
9 с электродвигателем 12 приводами 
В15ащения и электродвигателя 15 при­
вода поступательного перемещения), 
а в подвижных звеньях телескопичес­
кого винт'^вого механизма 14 телеско­
пической механической руки 9 осущест­
вляется за счет среды сжатого возду­
ха ,поступаемой во внутреннюю полость 
телескопической механической руки 9 
через канал 19,которая стремится раз­
двинуть подвижные звенья телескопиче­
ской механической руки 9,а следова­
тельно и телескопического винтового 
механизма 14, причем звенья телеско­
пической механической руки 9 связаны 
между собой корпусом 11 через уплот­
нения 18.

Использование телескопического 
винтового механизма для выдвижения 
звеньев телескопической механической 
руки и вертикальной стойки позволяет 
увеличить зону обслуживаемого про­
странства манипулятора и уменьшить 
его габариты.

Формула изобретения
Манипулятор, содержащий телеско­

пическую вертикальную стойку, уста­
новленную на основании и связанную 
с приводами вертикального перемете-
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ния и поворота, телескопическую ме­
ханическую руку с захватом, установ­
ленную на стойке и связанную с при­
водом вращения и через основной вин­
товой механизм - с приводами гори­
зонтального перемещения, причем те­
лескопические вертикальная стойка и 
механическая рука выполнены в виде 
последовательно соединеных звеньев, 
о т л и ч а ю щ и й с я  тем,что,с 
целью расширения технологических 
возможностей путем расширения зоны 
обслуживания и уменьшения габаритов, 
телескопическая вертикальная стойкі 
снабжена дополнительным, винтовым ме-

10

ханизмом, причем винтовые механизмы 
стойки и механической руки выполнены 
телескопическими из нескольких звень­
ев, причем каждое звено, кроме пос­
леднего, каждого винтового механизма 
связано с приводом перемещения, а по­
следнее звено - соответственно с пос­
ледним звеном вертикальной стойки и 
механической руки.
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