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(54) ПРОМЫШЛЕННЫЙ РОБОТ
(57) Изобретение относится к машино­
строению, а более конкретно к конст­

рукциям манипуляторов промышленных 
роботов. Целью изобретения является 
упрощение конструкции за счет обес­
печения возможности позиционирования 
последнего звена без привода его пе­
ремещения. Поворот звена 3, несущего 
схват 1, происходит при касании схва- 
та с тарой 12 или любой другой по­
верхностью. Направление поворота 
определяется тем, какая из пар полу­
осей 9 остается на втянутой электро­
магнитами с обмотками 11 в пазы 8 
охватываемой части шарового шарнира, 
связывающего звенья 3 и 4, В случае 
необходимости взаимное расположение 
звеньев 3 и 4 может быть зафиксиро­
вано фиксатором. 2 ил.
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Изобретение относится к машино­
строении^ а именно к конструкциям 
манипуляторов промышленных роботов.

Целью изобретения является упро­
щение конструкции за счет обеспече­
ния возможности позиционирования по­
следнего звена без привода его пере­
мещения „

На фиг'» 1 изображено последнее 
звено робота и его связь с предыду­
щим звеном/ на фиг» 2 -  сечение А-А 
на фиг„ 1„

: Промышленный робот содержит схват 
1 с механизмом сведения губок 2, ус­
тановленный на последнем звене 3, 
связанном с предыдущим звеном 4 таро- 
BijiM шарниром, в охватьшаемой 5 и ох­
ватывающей 6 частях которого выпол­
нены симметрично расположенные в ра­
диальном направлении перпендикулярно 
оси звена 3 пазы 7 и 8 соответствен­
ное В пазах расположены полуоси 9, 
подпружиненные пружинами 10 к звену 
4̂  а в пазах 8 установлены электро- 25 
мдгниты с обмотками 1I . ’ Кроме того, 
звено 4 снабжено фиксатором любого 
его положения относительно звена 3 
(не показан),

30
Устройство работает следующим об­

разом ,
.Робот опускает охват 1 до касания 

тары 12* В зависимости от того, в ка­
ком направлении должна быть дослана 
деталь, по сигналам из блока управ- ,5:’ 
Ленин по обмоткам 11 протекает ток и 
происходит втягивание полуосей 9 в 
пазы 8 электромагнитными силами. Две 
полуоси 9, расположенные противопо- ^  
ложно одна другой, остаются в пазах 
7 и 8, т .к.  на их обмотки ток не по­
дается., и образуют ось, на которой 
происходит поворот звена 3 и соответ­
ственно досылка детали схватом 1. При ^  
движении звена 4 вниз после упора 
охвата 1 в плоскость тары 12 проис­
ходит перемещение схвата 1 относитель-

? и
ко тары 12 з том направлении, в кото­
ром позволяют вращаться звену 3 от­
носительно звена 4 две оставшиеся 
в пазах полуоси, образовавшие ось 
вращения» Для обеспечения перемеще­
ния звена 3 в нужном направлении (из 
двух возможных относительно звена 4) 
звену 4 помимо движения вниз может 

10 дополнительно сообщаться также пере­
мещение вдоль поверхности тары» По­
сле достижения схватом 1 требуемой 
точки позиционирования "по сигналу из 
блока управления происходит захват 

1 5  или освобождение детали. Положение 
звена 3 под углом к звену 4 в слу­
чае необходимости может быть зафик­
сировано фиксатором» Б качестве упор­
ной плоскости может быть использова™ 

2 о но не только дно тары 12, но и любая 
другая поверхность.

Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я '

Промышленный робот, содержащий 
последовательно соединенные и шар­
нирно связанные между собой звенья,, 
последнее из которых соединено со 
схватом, и приводы перемещения зве­
ньев, о т л и ч а ю щ и й с я тем, 
что, с данью упрощения конструкции 
за счет обеспечения возможности пози­
ционирования последнего звена без 
привода его перемещения, он снабжен 
полуосями, выполненными из ферромаг­
нитного материала, и электромагнита­
ми, а шарнир, связывающий последнее 
звено с предыдущим, выполнен шаровым 
с симметрично расположенными в ради­
альном направлении и перпендикуляр­
ными оси последнего звена пазами, 
выполненными з охватьшаемой и охваты-*» 
вающей частях шарнира, при этом 
полуоси расположены в пазах и подпру' 
жинены к охватывающей части шарнира, 
в пазах которой установлены электро­

магниты.
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