
сою з СОВЕТСКИХ
СОЦИАЛИСТИЧЕСКИХ
РЕСПУБЛИК

ГОСУДАРСТВЕННЫЙ КОМИТЕТ СССР  
ПО ДЕЛАМ ИЗОБРЕТЕНИЙ И ОТКРЫТИЙ

(19)5и,„, 1360979 А1
(50 4 В 25 Л 9/08. 17/00

ОПИСАНИЕ ИЗОБРЕТЕНИЯ
К АВТОРСКОМУ СВИДЕТЕЛЬСТВУ

(21) 4126609/31-08(22) 18.07.86(46) 23.12.87. Бюл. № 47(71) Белорусский политехнический институт(72) И. И. Дьяков, О . Л . Дмитриев и Л . Н. Дьякова(53) 62-229.72(088.8)(56) Авторское свидетельство С С С Р  № 1268411, кл. В 25 Л 17/00, 1985.(54) М О Д У Л Ь  М А Н И П У Л Я Т О Р А(57) Изобретение относится к робототехнике и может быть использовано в конструкциях различных типов роботов и манипуляторов. Целью изобретения является снижение ме­таллоемкости за счет уменьшения габаритов модуля. Гибкое колесо волновой передачи

трехпоточного дифференциального механиз­ма жестко связано с поворотным корпусом 2, генератор волн этой передачи кинематически связан с выходным валом электродвигателя 6. Центральные колеса и сателлиты трех­поточного дифференциального механизма расположены внутри гибкого колеса 21. Выходные валы трехпоточного дифферен­циального механизма установлены с воз­можностью поворота в отверстиях, вы­полненных в оси 4 качающегося корпу­са 3 и параллельно оси поворотного кор­пуса 2, а также связаны с генератора­ми волн 15 и 16 волновой передачи посредством конических передач трехпоточ­ного дифференциального механизма. 1 ил.
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1 1360979Изобретение относится к робототехнике, в частности к исполнительным механизмам роботов манипуляторов, и может быть ис­пользовано в различных типах многозвен­ных роботов манипуляторов.Целью изобретения является снижение металлоемкости за счет уменьшения габари­тов модуля.На чертеже приведен модуль манипу­лятора, общий вид.Модуль манипулятора содержит основа­ние 1 и установленный на нем поворотный корпус 2 с качающимся корпусом 3, ось 4 которого неподвижно закреплена в поворот­ном корпусе 2 и расположена перпендику­лярно оси поворотного корпуса 2 и основа­ния 1. Выходное звено 5 модуля установ­лено с возможностью вращения в качаю­щемся корпусе 3.Приводы поворота и качания соответ­ственно поворотного 2 и качающегося 3 корпусов и ротации выходного звена 5 вы­полнены в виде трех электродвигателей 6— 8, смонтированных на основании 1, трехпо­точного дифференциального механизма 9 с волновой и коническими передачами.Ведомое зубчатое колесо 10 конической передачи жестко связано с выходным звеном 5, а ее ведущие зубчатые колеса 11 и 12 установлены в качающемся корпусе 3 и жестко связаны с жесткими колесами вол­новой передачи (в данном случае выполнены заодно с жесткими колесами). Гибкие ко­леса 13 и 14 волновой передачи установ­лены соосно на оси 4 качающегося корпуса 3, а генераторы 15 и 16 волн уста­новлены на ступицах соответствующих ве­домых зубчатых колес конических передач трехпоточного дифференциального меха­низма 9. При этом ведущие зубчатые коле­са 17 и 18 этих передач смонтированы на выходных валах 19 и 20 трехпоточного диф­ференциального механизма 9, установленных параллельно оси поворотного корпуса 2 на разном расстоянии от нее. Концы выходных валов 19 и 20 установлены с возможно­стью поворота в отверстиях, выполненных в оси 4 качающегося корпуса 3 и гибком ко­лесе 21 волновой передачи трехпоточного дифференциального механизма 9, закреплен­ном в поворотном корпусе 2. При этом жест­кое колесо 22 волновой передачи жестко связано с основанием 1, а генератор 23 волн посредством зубчатого колеса 24 связан с выходным валом электродвигателя 6.Трехпоточный дифференциальный меха­низм 9 также включает центральные зуб­чатые колеса 25 и 26, установленные на вы­ходных валах соответствующих электродви­гателей 7 и 8. Сателлиты (зубчатые коле­са) 27 и 28 закреплены на концах соответ­ствующих выходных валов 19 и 20, при этом центральное зубчатое колесо 26 связано с сателлитом 28 через зубчатое колесо 29. Выходные валы 19 и 20 расположены в
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прорезях 30 и 31, выполненных в качаю­щемся корпусе 3 и в боковых отверстиях 32 и 33, выполненных в гибких колесах 13 и 14 соответственно. Прорези 30 и 31 выполнены в качающемся корпусе 3 по дли­не его окружности, обеспечивая угол мак­симального качания качающегося корпуса 3 относительно оси 4.Модуль манипулятора работает следую­щим образом.Для вращения поворотного корпуса 2 включаются электродвигателя 6—8. Движе­ние с выходного вала электродвигателя 6 передается на зубчатое колесо 24 генера­тора 23 волн, гибкое колесо и на жестко связанный с ним поворотный корпус 2.При повороте корпуса 2 поворачивается также гибкое колесо. Одновременно зубчатые колеса 27 и 28 обкатываются соответствен­но внутри и вокруг центральных зубчатых колес 25 и 26, что вызывает дополнительное 20 качание качающегося корпуса 3 и вращение выходного звена 5, которое компенсируется включением электродвигателей 7 и 8, обес­печивающих вращение центральных зубча­тых колес 25 и 26 в направлении, противо­положном движению обкатки с требуемой угловой скоростью.Для ротации (вращения) выходного зве­на 5 и качания качающегося корпуса 3 включаются электродвигатели 7  и 8. Движе­ние передается через центральные зубчатые колеса 25 и 26, зубчатое колесо 29, са­теллиты 27 и 28, конические колеса 17 и 18 на генераторы 16 и 15 волн, гибкие колеса 13 и 14 и жесткие колеса 10 и 11 и далее на коническое колесо 10. Причем при вращении жестких колес 10 и II с одинаковыми уг- 
22 ловыми скоростями в одну сторону будет происходить качание качающегося корпуса 3 вокруг оси 4, а при вращении их с оди­наковыми угловыми скоростями в разных направлениях — вращение (ротация) выход­ного звена 5 вокруг своей оси.40

Формула изобретенияМодуль манипулятора, содержащий ос­нование, установленный на нем поворотный корпус с качающимся корпусом, ось которого закреплена в поворотном корпусе, причем оси качания и поворота корпусов взаимно перпендикулярны, выходное звено и приво­ды поворота и качания соответственно поворотного и качающегося корпусов и ро- тации выходного звена, включающие три электродвигателя, смонтированные на осно­вании, трехпоточный дифференциальный механизм с волновой и коническими пере­дачами, и волновую и коническую переда­чи, ведомое зубчатое колесо последней жест- 
55 ко связано с выходным звеном, а ее ведущие зубчатые колеса установлены в качающемся корпусе и жестко связаны с жесткими ко­лесами волновой передачи, причем гибкие ко-
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1360979леса волновой передачи установлены соосно оси качающегося корпуса, а ведущие коле­са конических передач трехпоточного диффе­ренциального механизма закреплены соответ­ственно на его выходных валах, кроме того, жесткое колесо волновой передачи трехпо­точного дифференциального механизма жест­ко связано с основанием, а ее генератор волн кинематически связан с выходным ва­лом одного электродвигателя, при этом вы

снижения металлоемкости за счет уменьше­ния габаритов модуля, гибкое колесо вол­новой передачи трехпоточного дифференци­ального механизма жестко связано с пово­ротным корпусом, при этом выходные ва­лы трехпоточного дифференциального ме­ханизма установлены параллельно оси по­воротного корпуса, а их концы — с воз­можностью поворота в отверстиях, выполнен­ных в оси качающегося корпуса, причемходные валы двух других электродвигателей "Ю ведомые колеса конических передач трех- связаны с центральными колесами трехпоточ- поточного дифференциального механизмакого дифференциального механизма, а его расположены на оси качающегося корпусасателлиты смонтированы на его выходных и жестко связаны с соответствующимивалах, отличающийся тем, что, с целью генераторами волн волновой передачи.
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