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(54) МАНИПУЛЯТОР
(57) Изобретение относится к области 
машиностроения и касается манипулято
ров, используемых преимущественно 
для монтажа узлов при сборке-разборке

расширение технологических возможнос
тей манипулятора за счет увеличения 
числа его степеней подвижности и воз
можности сонмеідення технологических 
операций. Привод типа винт-гайка связан
с первой парой стержневых звеньев 2 
и управляет их выдвижением. На двух 
последних парах указанных стержневых 
звеньев размещены силовые цилиндры 
6-9, с noMoinbJo которых осуществляет
ся захват изделия 21, подвод или от
вод гайковерта 11. Включение фрик
ционного диска 15 позволяет при заб- 
локироваииях на винте и гайках 4-5 
осуществлять поворот рычажной систе- 
мь] с изделием вокруг оси винта 12 в
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Изобретение относіітся к машиност

роению и касается манипуляторов, 
используемых преигтущественно для 
монтажа узлов при сборке-разборке 
изделий«

Цель изобретения - расширение 
технологических возможностей за счет 
увеличения числа его степеней под- 
вюкности и возможности совмещения 
технологических операций.

На фйі',1 приведена кинематическая 
схема манипулятора в составе комп
лекса по замене узлов и агрегатов ав
томобиля; на фиг. 2 - 6 - манипулятор 
в разлйчішх положениях.

Манипулятор содержит поворотное 
основание 1, на котором смонтирован 
складьшающийся механизм типа пантогра
фа, содержащий ряд пар шаркшрно сое- 
диненньк между собой звеньев 2. Зах
ват 3 закреплен на последней паре 
звеньев 2, Привод перемещения звень
ев 2 выполнен в виде винтовой пере
дачи с разрезными гайками 4 и 5, шар
нирно связанными с первой парой 
звеньев 2. Манипулятор' снабжен так
же силовыми цилиндрами 6 - 9, смон
тированными на двух последних парах 
звеньев 2, а на звеньях последней 
пары размещены шарниры 10 для монта
жа с помощью дополнительных звеньев 
дополнительного исполнительного ор- 
г’ана 11 (гайковерта) .

Винт 12 винтовой передачи кинема
тически связан посредством коничес
кой передачи 13 с реверсивным двига
телем 14, закрепленным на поворот
ном основании I. На нижнем конце 
винта 1 2 размещен фрикционный диск 15 
с электромагнитным управлением, полу- 
чаемьцЗ сигналы от пульта 16 управле
ния .

Автомобиль 17 размещен на регули
руемых упорах 18, установленных под 
мостами автомобиля 17. В состав комп
лекса входит подъемник 19 и стеллаж 
20 для размещения демонтированных 
колес 21 .

Манипулятор работает следующим 
образом.

Автомобиль 17 размещается так, 
чтобы регулируемые упоры 18 были под 
его мостами, а колеса - в приямке 
над подъемником 19, который опускает
ся, и автомобиль 17 оказывается вы
вешенным .

Віслючается двигатель 14, и через 
винтовую передачу складг.шлющийся
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механизм перемещается вверх или вниз 
в зависимости от направления враще
ния двигателя 14. После установки 
рабочей высоты производится переме
щение ножниц к автомобилю посредст
вом рассоединения от винта 12 одной 
Из гаек 4 или 5.

Затем выдвигается гайковерт 11 
и вводатсЯ в соприкосновение с гайка
ми дисков колес автомобиля 17. Для ■ 
этого масло подается в бесштоковые 
полости цилиндров 6 и 7, а их што
ковые полости соединяются со сливом. 
При подаче масла в штоковые полости 
цилиндров 6 и 7 и соединении их бес- 
штоковых полостей со сливом гайко
верт отходит от колеса, при этом 
захваты 3 находятся в разведенном 
положении с

Смыкание захвата 3 на колесе осу
ществляется подачей масла в бесштоко
вые полости гидроцилиндров 8 и 9. 
Затем включается двигатель 14 и гай
ка 4, захват 3 снимает колесо с ав
томобиля. При этом штоковые полости 
цилиндров 6 и 7 соединяются со сли
вом .

Далее винт 12 под действием фрик
ционного диска 15 блокируется с осно
ванием 1, гайки 4 и 5 размыкаются и 
двйі’атель 14-вместе с основанием 1, 
обкатываясь по нему, перемещает ко
лесо вправо или влево на угол до 
360° .

Затем захват 3 разжимается и сня
тое колесо ставится на стеллаж 20.

1
Ф о р м у л а  и з о б р е т е н и я

Манипулятор, содержащий поворот
ное основание, на котором смонтиро
ван складывающийся механизм типа пан
тографа, содержащий ряд шарнирно со
единенных между собой стержневых 
звеньев, захват, смонтированный на 
последней паре звеньев складывающе
гося механизма, и привод этого ме
ханизма, выполненный в виде винтовой 
передачи, гайки которой шарнирно свя
заны с первой парой звеньев указан
ного механизма, а винт - с двигате
лем, о т л и ч а ю щ и й с я  тем, 
что, с целью расширения технологичес
ких возможностей за счет увеличения 
числа его степеней подвигкности и 
возможности совмещения технологичес- 
к'их операций, последняя и предпослед
няя пары стержневых звеньев указанно-
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го механизма снабжены соосно с ними 
размещенными силовыми цилиндрами, 
корпуса которых жестко связаны с со
ответствующими звеньями, а йітокй 
шарнирно связаны с последующими эвень- 5 
ями, причем на последней ларе звеньев

шарнирно смонтированы два дополни
тельных стержневых звена, образующие 
вместе с ним шарнирно-рычажный парал
лелограмм, и на указанных дополнитель
ных звеньях смонтирован дополнитель
ный исполнительный орган.
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