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Inventia se refera la un sistem de prehensiune non-antropomorfic, paralel, cu doua
bacuri, asimetric, destinat aplicatiilor din robotica, in care este necesara o interactiune
sigura, nedestructiva, cu obiectul de apucat. Este un sistem de prehensiune de tip nou, usor
si eco-prietenos, generarea migcarilor de apucare si mentinere a unui obiect fiind realizata
cu ajutorul unui muschi pneumatic.

Se cunoaste documentul CN 202097733 (U) care se refera la un dispozitiv de
manipulare cu ajutorul unui muschi pneumatic. Dispozitivul de manipulare cuprinde un
musgchi pneumatic care controleaza deschiderea si inchiderea unor brate articulate, prin
intermediul unor roti dintate si a unui fir de otel legat la un arc.

Se mai cunoaste documentul CN 101045300 (A), care se refera la un manipulator
flexibil actionat de un muschi pneumatic, care simuleazd méana umana si este compus din
oasele degetului aratator, degetul mijlociu, degetul inelar si degetul mic, alcatuit din trei
unitati, osul degetului mare constand in doua unitati, palma, palma mijlocie si tendoane
artificiale.

Mai sunt cunoscute sistemele de prehensiune actionate cu motoare liniare pne-
umatice extrem de comune si numeroase, cateva dintre acestea fiind descrise in bibliografia
Festo AG & Co. Germania:

Catalog produse, http://www.festo.com/cms/nl-be_be/9767.htm], [AGI Automation
Components.
http://www.agi-automation.com/Pneumatic-grippers.htm], [Parker Hannifin Corp.
http://www.parker.com/portal/site/PARKER/menuitem.7100150cebe5bbc2d6806710237a
d1ca/?vgnextoid=f5¢c9b5bbec622110VgnVCM 10000032a71 dac
RCRD&vgnextdiv=&vgnextcatid=77055&vgnextcat=ACTUATOR%20DIV.%20PNEUMATI
C%20GRIPPERS&vgnextfmt=EN], [SMC Corporation of America,
http://www.smcusa.com/top-navigation/cad-models/42015].

Utilizarea insa ca motor a musgchiului pneumatic pentru actionarea sistemelor de
prehensiune este putin raspandita, la ora actuala fiind cunoscute doar doua asemenea
realizari [Festo Power Gripper, http://www.festo.com/net/SupportPortal/Files/156738/
Brosch_FC_PowerGripper_ EN lo_L.pdf], [ Festo DMSP-...-HGP-SA Muscle Gripper.
https://www.festo.com/net/SupportPortal/Files/10157/SA234717 .pdf].

Dezavantajele acestor realizari constau in pretul mare de achizitie si in varietatea
dimensionala redusa in care aceste ansambluri sunt livrate pe piata.

Scopul inventiei este acela de a elimina dezavantajele mai sus mentionate, prin
realizarea unei constructii cu costuri reduse si prin introducerea unui mecanism de actionare
a bacurilor cu roti dintate si cremaliere, fapt ce permite o dublare a compliantei sistemului de
prehensiune.

Problema tehnica obiectiva pe care o rezolva inventia este aceea de a realiza un
sistem de prehensiune actionat de un muschi pneumatic care asigura o interactiune sigura,
nedestructiva, cu obiectul de apucat.

In acest sens, se utilizeaza ca element de actionare un muschi pneumatic, acesta
caracterizandu-se printr-un comportament compliant, care asigura o interactiune sigura,
nedestructiva, cu obiectul de apucat. Proprietatea de compliantd se datoreaza compre-
sibilitatii aerului, valoarea ei putand fi modificata prin reglarea presiunii aerului comprimat.

Sistemul de prehensiune pentru roboti industriali, conform inventiei, inlatura dezavan-
tajele mentionate anterior prin aceea ca este actionat cu un musgchi pneumatic, comandat
printr-un regulator proportional de presiune, iar migcarea generata de acesta este transmisa
catre niste bacuri prin intermediul unei cremaliere care angreneaza o prima roata dintata, ce
transmite migcarea catre o a doua cremaliera, prin intermediul unei a doua roti dintate, si
catre o a treia cremaliera, prin intermediul altor doua roti dintate.
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Sistemul de prehensiune este unul de tip artificial, cu contact, cu miscare liniara a
bacurilor, cu doua zone de prindere a obiectului (doua bacuri rigide) si cu actionare pneu-
matica. Motorul utilizat este un muschi pneumatic, mecanismul de actionare a elementelor
portbacuri fiind unul cu roti dintate si cremaliere.

Muschiul pneumatic copiaza prin biomimetism functionarea fibrei musculare umane,
avand o serie de caracteristici precum capacitatea de a absorbi socurile si rezistenta la
acestea, greutatea scazuta, gabarit si masa redusa pe unitatea de putere, comportament de
tip compliant. Sub actiunea aerului comprimat un mugchi pneumatic se deformeaza radial
(Tsi mareste diametrul) si axial (Tsi micsoreaza lungimea). Marimea deformatiei axiale (lungi-
mea cursei efectuate) depinde in mod direct de nivelul presiunii de alimentare.

Inventia prezinta urmatoarele avantaje: constructie simpla, usoara, realizata din com-
ponente tipizate din aluminiu; actionare de tip autoadaptiv, cu ajutorul mugchilor pneumatici.
Aceste caracteristici asigura obtinerea unui cost redus de realizare si intretinere a sistemului
de prehensiune. Un alt avantaj important al inventiei consta in posibilitatea reglarii compli-
antei intregului sistem.

Se prezinta, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu
fig. 1...3, care reprezinta:

- fig. 1, vederi de ansamblu ale sistemului de prehensiune;

- fig. 2, schema cinematica a sistemului de prehensiune;

- fig. 3, schema de comanda a sistemului de prehensiune.

Sistemul de prehensiune actionat cu ajutorul unui muschi pneumatic are ca structura
de rezistenta un cadru dreptunghiular confectionat din doua profile tipizate tip L (40x40x2)
de aluminiu 1 si 2, si patru profile tipizate tip U 10x15x10 (3 - doua bucéti, 4, 5), toate prinse
intre ele cu ajutorul unor suruburi. Muschiul pneumatic 6 este fixat rigid la capatul sau din
stanga de structura de rezistenta, capatul liber al acestuia fiind legat la o cremaliera 7 prin
intermediul unei piese intermediare 8. Cremaliera 7 culiseaza liber intr-un ghidaj format din
componentele 9 (profil U 10x15x10), 10 (profil U 10x12x10) si suportul 11.

Cremaliera 7 angreneaza cu o prima roata dintata 12, de aici avand loc o ramificare
a fluxului de putere catre o a doua cremaliera 13, prin intermediul unei a doua rotii dintate
14, si catre o a treia cremaliera 15, prin intermediul altor doua roti dintate 16 si 17. Axele 18
ale rotilor dintate 12, 14, 16 si 17 sunt rigidizate la partea lor superioara cu ajutorul unei
placute de aluminiu 19. Inaltimea de pozitionare a rotilor dintate este reglat& prin intermediul
bucsilor 20.

Cremalierele 13 si 15 sunt fixate rigid in port-cremalierele 21 (profile tip U 10x12x10)
si Tmpreuna cu acestea culiseaza in ghidajul 22 (tip U 10x15x10). De port-cremalierele 21
sunt fixate cu ajutorul unor suruburi bacurile 23 ale sistemului de prehensiune.

Muschiul pneumatic 6 este un sistem cu membrana contractanta care, sub actiunea
presiunii aerului, isi mareste diametrul si isi micsoreaza lungimea. In acest fel, muschiul
pneumatic efectueazad o anumité cursa, dependents de nivelul presiunii de alimentare. In
exemplul dat, muschiul pneumatic folosit are un diametru interior de 10 mm si o lungime a
partii sale active de 45 mm. incarcat cu o presiune de 6 bar, muschiul pneumatic se scur-
teaza cu circa 20%, capatul sau liber executand astfel o deplasare de 9 mm. Aceasta depla-
sare se va transfera catre bacurile sistemului de prehensiune, fiecare dintre ele efectuand
cate o cursa de 9 mm.

Comportamentul unui muschi pneumatic este similar celui unui arc, adica forta este
descrescatoare pana la zero pe masura ce cursa efectuata de capatul sau liber este tot mai
mare. Acesta este motivul pentru care nu intreaga cursa teoretic posibila poate fi folosita. In
functie de masa obiectului de apucat, cursa admisibila a mugchiului poate fi ugor determinata
prin calcul.
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Aerul comprimat ajunge la muschiul pneumatic prin intermediul unui regulator
proportional de presiune tip MPPES-3-1/4-6-010, comandat de un modul de referinta de tip
MPZ-1-24DC-SGH-6-SW. Acesta din urma, prin intermediul unor potentiometre rotative,
poate genera pana la sase valori diferite ale tensiunii de referinta care se transmit ca
semnale catre regulatorul proportional. Daca nu se face apel la niciuna dintre aceste valori
de referinta, semnalul transmis catre regulatorul de presiune este o tensiune modificabila de
un potentiometru extern.

Cateva caracteristici ale acestui exemplu de realizare a inventiei sunt:

- cursa maxima teoretica a unui bac: 9 mm;

- cursa maxima utila a unui bac: 6 mm;

- forta maxima de prehensiune (la p = 6 bar si o cursa de 0 mm): 187 N;

- masa maxima a obiectului de apucat: 0,675 kg.
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Revendicare

Sistem de prehensiune pentru roboti industriali, actionat cu un muschi pneumatic,
caracterizat prin aceea ca muschiul pneumatic (6) este comandat printr-un regulator
proportional de presiune, iar migcarea generata de acesta este transmisa catre niste bacuri
(23) prin intermediul unei cremaliere (7) care angreneaza o prima roata dintata (12), ce trans-
mite migcarea catre o a doua cremaliera (13), prin intermediul unei a doua roti dintate (14)
si catre o a treia cremaliera (15), prin intermediul altor doua roti dintate (16, 17).
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