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4 DISPOZITIV DE APUCARE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un dispozitiv de apucare, actionat
de un servomotor electric, ce permite programarea
fortei de strangere in funciie de sarcina ce urmeaz3 s
fie manipulatd, si care poate fi utilizat in constructia
manipulatoarelor si a robotilor cu aplicatii industriale i
de laborator. Dispozitivul conforminventiei este alcatuit
dintr-un servomotor (1) electric, fixat prin intermediul
unui suport (2), pe un corp (7) in care poate culisa o
glisierd (6) filetatd la unul din capete, ce primeste
migcarea de la servomotor (1), prin intermediul unui
surub (5) de antrenare, la celdlalt capat al glisierei (6)
fiind practicat un alezaj in care, cu ajutorul unui capac
(13), al unor suruburi (25) si al unor saibe (26) Grower,
sunt montate precomprimat o tija (9) de actionare, un
arc (10) elicoidal de compresiune, o bucsa (11) cu guler
si un traductor (12) de fortd, de formd inelard, tija
(9) actionand asupra unui mecanismde apucare ce are
in componentd doud degete (24) care executd o
miscare plan-paraleld, si care formeaza, impreund cu
cate doud pérghii (21 si 22), una dreaptd si una cu cot,
doud paralelograme articulate cu ajutorul unor gtifturi
(20) cu cap bombat pe acelasi corp (7) de care este
fixat i servomotorul (1), migcarea fiind transmisé de la
tijd (9) la parghiile (22) cu cot, prin intermediul unei
placute (14) si a doud bielete (17) articulate, forta de
strAngere realizdndu-se la apucarea obiectului de
manipulat prin comprimarea arcului (10), ce apare

datoritd deplasarii relative a glisierei (6) in raport cu tija
(9), fortd ce creste proportional cu deformatia, si care
este transmisd la traductorul (12) de fortd, valoarea
acesteia fiind comparatd continuu cu valoarea
programatd initial, iar cand forfa elasticd de deformatie
a arcului (10) atinge valoarea programata, se intrerupe
alimentarea servomotorului (1), ceea ce conduce la
blocarea sistemului, sistemul astfel blocat asigurand
transmiterea foriei elastice de deformatie din arc la
degete (24).
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Inventia se refera la un dispozitiv de apucare actionat de un
servomotor electric, care poate fi realizat pentru o gama largd de forte de
strangere, In functie de aplicatie si care permite programarea fortei de
strangere In functie de sarcina ce urmeazi a fi manipulatd. Dispozitivul de
apucare poate fi utilizat in constructia manipulatoarelor si robotilor cu
aplicatii industriale, de laborator, sau alte aplicatii speciale, permitand
adaptarea solutiei constructive in functie de forma, dimensiunea si masa
obiectelor ce urmeaza a fi manipulate.

Sunt cunoscute o multitudine de solutii constructive de mecanisme de
apucare cum ar fi cele cu parghii articulate, cu parghii articulate si culise,
cu parghii si ghidaje, cu degete glisante e.t.c., actionate hidraulic, pneumatic,
sau electric, direct sau prin intermediul unor mecanisme cu cami, a unor
mecanisme surub — piulitd, a unor mecanisme pinion — cremalierd e.t.c.,
degetele de apucare putind efectua, dupd caz, miscari de rotatie, de
translatie, sau plan — paralele. Toate acestea prezintd dezavantajele cd forta de
strangere nu este riguros controlatd, iar la pierderea accidentald a semnalului
de actionare, presiunea, in cazul mecanismelor actionate hidraulic sau
pneumatic, respectiv tensiunea electricd, In cazul mecanismelor actionate
electric, se pierde si forta de strAngere, ceea ce poate conduce la pierderea
obiectului manipulat in timpul deplasarii acestuia.

Inventia de fatd inlaturd dezavantajele mentionate, prin introducerea
unui element elastic si a unui traductor de forta in lantul de actionare,
solutia propusd permitand programarea fortei de strangere s$i mentinerea
constantd a acesteia, chiar §i in cazul pierderii semnalului de actionare,
precum si controlul riguros al acesteia.

Dispozitivul de apucare are in compunere un servomotor electric fixat,
prin intermediul unui suport, pe un corp In care poate culisa o glisiera
filetatd la unul din capete, ce primeste miscarea de la servomotorul electric
prin intermediul unui surub de antrenare, la celdlalt capat al glisierei fiind
practicat un alezaj in care, cu ajutorul unui capac si a patru suruburi sunt
montate precomprimat o tija de actionare, un arc elicoidal de compresiune,
o bucsd cu guler si un traductor de fortd, tijd ce actioneaza asupra unui
mecanism de apucare care are in componentd doud degete ce executd o
migcare plan — paraleld si care formeazd impreuna cu cate doud parghii, cite
una dreaptd si cite una cu cot, doud paralelograme, articulate cu ajutorul
unor stifturi cu cap bombat pe acelasi corp de care este fixat si
servomotorul electric, miscarea fiind transmisa de la tyja la parghiile cu cot
prin intermediul unei placute de legarura si a douid bielete, de asemenea
articulate.

Dispozitivul de apucare conform inventiei prezintd urmdtoarele
avantaje'

b@\ constructie relativ simpld, compactd si robusta;
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- solutia constructivd poate fi realizatd in multiple variante tipo —
dimensionale;

- prin comprimarea arcului elicoidal se asigurd o fortd de strAngere
controlata;

- forta de stringere este mentinutd constantd chiar dacd se intrerupe
alimentarea servomotorului electric;

- forta de strdngere poate fi programatd in functie de masa obiectului
de manipulat;

- solutia constructivd se preteazd la miniaturizare.

Se di In continuare un exemplu de realizare a inventiei n legaturd cu
figurile 1,2,3,4,5 si 6 care reprezintd: figurile | si 2 reprezintd o vedere
de sus si respectiv o vedere laterala a dispozitivului de apucare, figura 3
reprezintd sectiunea longitudinald A — A prin dispozitivul de apucare, figurile
4 si 5 reprezinta o vedere laterald a ansamblului glisierd si respectiv
sectiunea longitudinala B — B prin acesta, iar figura 6 reprezintd o vedere
axionometrica a dispozitivului de apucare. Conform figurilor 1, 2 si 3,
dispozitivul de apucare are in compunere un servomotor electric 1, care este
fixat prin intermediul unui suport motor 2 si a unor suruburi 3 si 8, pe un
corp 7 al dispozitivului de apucare, pe axul de antrenare al servomotorului
electric este fixat, prin intermediul unui stift cilindric 4, un surub de
antrenare S5, ce transmite miscarea unei glisiere 6, filetatd in acest scop la
unul din capete s$i care poate culisa In  corpul 7 al dispozitivului,
formandu — se astfel un mecanism surub — piulitd; la transmiterea miscarii,
rotatia glisierei 6 este preluatd prin formd, in sectiune transversala, atat
forma exterioara a glisierei cat si a alezajului practicat in corpul 7, in care
aceasta culiseaza, fiind patratd; in conformitate si cu figurile 4 si 5, la
celdlalt capat al glisierei 6 este practicat un alezaj cilindric Tn care, cu
ajutorul unui capac 13, a patru suruburi 25 si a patru saibe Grower 26,
sunt montate precomprimat o tija de actionare 9 prevazutd la unul din capete
cu un guler, un arc elicoidal de compresiune 10, o bucsd cu guler 11 si
un traductor de forta 12 de forma inelard, tija de actionare 9 fiind ghidata
si putdnd culisa in capacul 13; prin montarea arcului elicoidal de
compresiune 10 In stare precomprimatd se asigurd mentinerea contactului
tijei 9 cu glisiera 6, pe fundul alezajului acesteia, forta elastica de
precomprimare fiind transmisa totodatd, prin intermediul bucsei cu guler 11
care poate culisa pe tija 9, la traductorul de fortd 12 ca fortda de
prestrangere, cu care acesta se calibreaza; la celdlalt capat, tija de actionare
9 are un salt de diametru si este filetatd, avand fixata, cu ajutorul a doud
piulite 15, o placutd 14 pe care sunt articulate, prin intermediul unor stifturi
16, doua bielete 17 ce transmit miscarea la un mecanism de apucare;
mecanismul de apucare este compus din doud degete 24, articulate, cu
ajutorul unor stifturi 23, de doud parghii drepte 21 si doud péarghii cu cot
22, care,,*La randul lor sunt articulate, prin intermediul unor stifturi cu cap

J\é{»a uror saibe distantiere 19, pe corpul 7, astfel incat si se
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formeze doud paralelograme articulate; cele doud paralelograme articulate
primesc migcarea de la bieletele 17 ce sunt articulate de parghiile cu cot 22
prin intermediul unor stifturi 18, mecanismul astfel format asigurdnd
degetelor 24 o miscare plan paralela.

La o deplasare spre dreapta a glisierei 6, respectiv la impingerea
acesteia, migcarea va fi transmisd prin intermediul tijei de actionare 9, a
placutei 14 si bieletelor 17 la cele doud péarghii cu cot 22 ce antreneaza
paralelogramele articulate, iar degetele 24 vor efectua o miscare de
deschidere; la o deplasare spre stanga a glisierei 6, respectiv cand aceasta
este trasd, prin acelasi lant de transmitere a miscarii prezentat anterior,
degetele 24 vor efectua o miscare de apropiere, forta de precomprimare din
arcul elicoidal de compresiune 10 mentinand tija 9 in contact cu glisiera 6;
in momentul in care obiectul ce urmeazd a fi manipulat este prins intre
degetele 24, mecanismul de apucare se blocheaza, tija 9 se blocheazd si ea,
deplasarea in continuare spre stdnga a glisierei 6 conducand la o miscare
relativda intre glisiera 6 si tija 9, la comprimarea arcului elicoidal de
compresiune 10 si implicit la cresterea fortei elastice de deformatie a
acestuia, fortd ce este transmisd la traductorul de fortd 12 prin intermediul
bucsei cu guler 11; valoarea fortei de compresiune din arcul elicoidal 10
este masuratd continuu de traductorul de fortda 12 si comparatd cu valoarea
programata initial, iar cand cele doud valori devin egale se emite un semnal
de intrerupere a alimentdrii cu tensiune a servomotorului electric 1, respectiv
de blocare a miscarii.

Sistemul astfel blocat asigurd transmiterea fortei elastice de deformatie
din arcul elicoidal de compresiune 10 la degetele 24, mentindndu — se astfel
constantd §i riguros controlatd forta de stringere.

Dupa manipularea obiectului, pentru eliberarea acestuia, servomotorul 1
va transmite, prin intermediul surubului de antrenare 5, o miscare de
deplasare spre dreapta a glisierei 6, avand initial loc o deplasare relativa
intre glisiera 6 si tija 9, tija 9 si mecanismul de apucare nedeplasandu — se
pdnd ce tija 9 nu revine in contact cu glisiera 6, timp in care arcul 10 se
destinde, dupd care, deplasarea in continuare a glisierei 6 fiind transmisa,
prin intermediul tijei 9, la mecanismul de apucare care se va deschide,
eliberdnd astfel obiectul manipulat.

Dispozitivul de apucare astfel conceput poate fi proiectat pentru
manipularea unei game variate de obiecte, lungimea degetelor si forma
acestora in zona de prindere putdnd fi concepute pentru obiecte cu gabarite
si configuratii diverse.
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REVENDICARI

1. Se revendica dispozitivul de apucare caracterizat prin aceea cd are in
compunere un servomotor electric (1), fixat, prin intermediul unui suport (2),
pe un corp (7) iIn care poate culisa o glisierd (6) filetatd la unul din capete,
ce primeste miscarea de la servomotorul electric (1) prin intermediul unui
surub de antrenare (5), la celdlalt capat al glisierei fiind practicat un alezaj
in care, cu ajutorul unui capac (13), si a unor suruburi si saibe Grower (25
si 26) sunt montate precomprimat o tijd de actionare (9), un arc elicoidal de
compresiune (10), o bucsd cu guler (11) si un traductor de fortd (12) de
forma inelara, tija (9) actiondnd asupra unui mecanism de apucare ce are in
componentd doud degete (24) ce executd o miscare plan — paraleld si care
formeazd impreund cu cate doud parghii, cate una dreaptd (21)si céte una cu
cot (22), doud paralelograme, articulate cu ajutorul unor stifturi cu cap
bombat (20) pe acelasi corp (7) de care este fixat si servomotorul electric (1),
miscarea fiind transmisda de la tija (9) la péarghiile cu cot (22) prin
intermediul unei placute (14)si a doua bielete (17), de asemenea articulate.
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