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Funkce manipulátoru fiady M
Z víka skfiínû manipulátoru vyãnívá v˘-

suvná a zároveÀ otoãná tyã. Konec tyãe
nese radiální rameno s úchopem. Rameno

plní funkci mechanické ruky. Uchopí v˘robek,
zvedne ho, pfiemístí a uloÏí na nové místo. Po-
té se rameno buì vrátí do pÛvodní polohy ne-
bo po provedení technologické operace opa-
kuje cel˘ cyklus pfiemís-
tûní v pÛvodním smûru.

Pohyb ramena se sklá-
dá z otoãení o potfiebn˘
úhel a ze zdvihu. Délka
zdvihu pfii zvedání v˘rob-
ku se mÛÏe li‰it od délky
zdvihu pfii jeho pokládání
v nové poloze.

Konstrukce 
manipulátoru

Synchronizace posuvného pohybu a pooto-
ãení v˘suvné tyãe je zaji‰tûna dvûma vaãkami
na spoleãné hfiídeli. Hfiídel je mimobûÏná, kol-
má k v˘suvné tyãi. Globoidní vaãka zabírá
s kladkami hvûzdy a pootáãí hvûzdu s tyãí. Ra-
diální vaãka ve tvaru kotouãe s dráÏkou v ãel-
ní plo‰e zvedá a spou‰tí kladku na axiálním lo-
Ïisku, které ovládá vysouvání tyãe. Tyã je ve
hvûzdû posuvná a sleduje natoãení hvûzdy. Je-
den cyklus je zpravidla proveden bûhem oto-
ãení vaãek o 360°. Manipulace pootoãením
ramena o velk˘ úhel se mÛÏe realizovat s vyu-
Ïitím reverzace brzdového motoru pro návrat
do v˘chozí polohy. Pro dan˘ pohyb pak vysta-

ãíme s men‰ím manipulátorem, neboÈ roz-
klad sil na kladku je pfiíznivûj‰í. Z pohledu

ãasové koordinace obou pohybÛ se na-
bízí ‰est standardních prÛbûhÛ.

Parametry
Standardní manipulátor

se dodává ve velikos-
tech M63, M80,

M100,

M125 a M160. âíslice v oznaãení udává oso-
vou vzdálenost mimobûÏn˘ch os globoidní vaã-
ky a v˘stupní tyãe. Rameno s vratn˘m pohy-
bem se mÛÏe pootáãet aÏ o 120°, rameno
s opakovan˘m pfiekládáním v˘robku v jednom
smûru aÏ o 180°. Rameno manipulátoru s mo-
torem bez reverzace vykonává zdvih do 110
mm. Rameno nejvût‰ího manipulátoru pfiene-

se klopn˘ moment do
strany 500 Nm.

Pfiíklady aplikací 
manipulátoru

Manipulátor na obráz-
ku pfiemísÈuje v˘robky
z poslední operace na
otoãném stolu do zvole-
n˘ch míst na paletû. Pa-
leta je umístûna na sou-

fiadnicovém stolu x - y. Cyklus manipulátoru je
vratn˘ s úhlem natáãení 120#a zdvihem 40
mm.

V dal‰í aplikaci se manipulátorem fie‰í pfie-
kládání roztfiídûn˘ch v˘robkÛ na dva dopravní
pásy. Manipulátor pfiekládá pfiicházející v˘rob-
ky z prvního dopravního pásu na otoãn˘ stÛl.
Na jedné z pozic otoãného stolu jsou v˘robky
mûfiidlem tfiídûny do dvou skupin. V˘robky jed-
né vytfiídûné skupiny jsou pfiemístûny na pÛ-
vodní pás, v˘robky druhé skupiny na sousední
dopravní pás. Manipulátor pro pfiekládání vy-
tfiídûn˘ch v˘robkÛ je upevnûn nad manipulaã-
ním prostorem ramenem dolÛ. Rameno vyky-
vuje o úhel dvakrát 60°a po kaÏdém vyk˘vnutí
vykoná zdvih dolÛ o 50 mm. Uvolnûním ãelistí
ve správném místû uloÏí v˘robek na pfiíslu‰n˘
pás.

Ramena manipulátoru pro zakládání obrob-
kÛ do automatického soustruhu mají tvar ãtyfi-
ramenné hvûzdy s osou rovnobûÏnou s vfiete-
nem soustruhu. Do ramena v horní poloze
vklouzne obrobek ze vstupního zásobní-
ku, hvûzda se pootoãí o 90° a zasu-
ne obrobek do zásobníku vfie-
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