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9 MANIPULATOR CU PARGHII ARTICULATE

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un manipulator cu parghii articu-
late, pentru manipularea pieselor, folosit in domeniul
industrial. Manipulatorul conforminventiei este constituit
dintr-un corp (8) care contine niste lagare (9) ale unui
prim ax (10) tubular, ce are fixata, la partea superioara,
o prima parghie (1) articulatd si care sustiine niste
lagare (13) ale unui al doilea ax (12) tubular ce are
fixatd, la partea superioara, o a doua péarghie (2)
articulata, si care sustine niste lagare (16) ale unui ax
(15) central ce are, la partea superioara, fixata o roata
(17) de curea care transmite migcarea la un mecanism
(5) de orientare, prin intermediul a doua curele (19 si
21) dintate si al unor roti (20 si 22) de curea, fiecare din
cele doud axe (10 si 12) tubulare, cat si axul (15)
central, au fixata la partea inferioara céte o roata (11,
14 si 18) de curea, antrenata fiecare printr-o curea
dintata de cétre trei servomotoare (23, 24 si 25) care au
turatie variabild si traductor de pozitie inclus, pozi-
tionarea unui brat manipulator in plan fiind realizata cu
ajutorul miscarilor | si Il ale parghiilor (1 si 2) articulate,
care primesc migcarea de la primele doua servo-
motoare (23 si 24) pentru cele doua parghii (1 si 2) prin
intermediul celor doua axe (10 si 12) tubulare, prin
rotirea simultana a primelor doua servomotoare (23 si
24) in acelasi sens, cu aceeasi turatie, se obtin mis-
carile | si Il n acelasi sens ale parghiilor (1 si 2) articu-
late, rezultand rotirea poligonului articulat format in jurul
axelor (10 si 12) tubulare, iar la rotirea in sensuri opuse
se obtine miscarea |ll de extensie sau de apropiere a
bratului, miscarea |V de orientare obtinandu-se de la al

treilea servomotor (25) care transmite migcarea la cea
de-atreia roata (18) de curea care antreneaza axul (15)
central si roata (17) de curea, prin intermediul curelelor
(19 si 21) dintate si ale rotilor (20 si 22) de curea
obtindndu-se migcarea V de orientare a unui dispozitiv
(7) de prehensiune.
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MANIPULATOR CU PARGI-‘I'iI ARTICULATE

Inventia se referd la un manipulator cu parghii articulate destinat manipulérii pieselor in
plan din domeniul industrial.

Este cunoscut robotul de jucat sah (RO 125583) capabil si simuleze migcérile unui
jucdtor uman, avand un brat cu doud articulatii, fiecare articulatie fiind actionatd de cétre un
motor independent, iar prinderea $i desprinderea pieselor se face cu un dispozitiv de prehensiune
fixat pe tija unui cilindru pneumatic ce realizeazi deplasarea pe verticald. Dezavantajele acestei
solutii constau in obtinerea unui brat cu rigiditate mica si 1i lipseste mecanismul de orientare a
obiectelor manipulate.

Este cunoscut jocul de sah cu robot (FR 2497462 A1) ce simuleaza miscérile unui jucétor
uman, avand un brat articulat care efectueazi manipularea pieselor de joc cu ajutorul unui
dispozitiv de prehensiune. Dezavantajele acestei solutii constau in obfinerea unui robot
agabaritic, datorita integrérii motoarelor de actionare in corpul robotului, cét i datorita utilizérii
sistemului de transmitere cablu-scripete, care prezinti elemente de alunecare ce afecteaza
anduranta.

Este cunoscut robotul industrial (RO 101028) care este alcatuit dintr-un modul de rotatie
ce susfine un prim modul de basculare actionat hidraulic §i un al doilea modul de basculare in
plan vertical a unui brat telescopic pe care este articulat un tronson de capét avand in interior un
cilindru hidraulic pentru rabaterea unui modul de orientare care susfine un dispozitiv de
prehensiune. Dezavantajul acestei solutii il reprezintd forma agabaritica si inestetica.

Problema tehnicd pe care o rezolva inventia constd in realizarea unui manipulator cu
parghii articulate cu o configuratie ce permite plierea sa in stare de repaus, avand gabarit mic,
spatiul de lucru mare, rigiditate crescutd si are posibilitatea orientérii obiectelor manipulate in
spatiul de lucru.

Manipulatorul cu pérghii articulate, comform inventiei rezolvé aceastd problema tehnica
si inldturd dezavantajele mentionate, prin aceea ci este alcdtuit dintr-un braf cu patru parghii
articulate sub forma unui patrulater care se pliaza datorita a doud axe de rotatie, un mecanism de
orientare, un cilindru pneumatic liniar prin care este asiguratd miscarea de translatie, un
dispozitiv de prindere-desprindere a pieselor, un corp ce contine lagérele unui prim ax tubular ce
are fixat la partea superioard o parghie a patrulaterului si care sustine lagaruirea celui de-al doilea
ax tubular ce are fixat la partea superioara o alta parghie a patrulaterului si care sustine lagaruirea
unui ax central care are la partea superioard fixatd o roatd de curea care transmite migcarea la
mecanismul de orientare prin intermediul a doud curele dintate, fiecare din cele doud axe
tubulare, cat si axul central au fixat la partea inferioara cite o roatd de curea ce este antrenati
printr-o curea dintatd de citre un servomotor cu turatie variabild si traductor de pozitie inclus,
astfel realizarea pozitiondrii in plan se face cu ajutorul celor doud pérghii ale patrulaterului ce
sunt fixate de cele doua axe tubulare antrenate fiecare de cate un servomotor prin intermediul
unei curele dinfate, unde la rotirea lor in acelasi sens se obtine rotirea bratului manipulator, iar la
rotirea lor in sensuri opuse are loc extensia sau apropierea bratului.

Inventia prezintd urmatoarele avantaje:

- are un spatiu de lucru mare in raport cu gabaritul manipulatorului cu parghii articulate;
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- are inclus In structura sa mecanismul de orientare fard a influenta semnificativ gabaritul
manipulatorului datorita sistemului de antrenare amplasat la partea fixa;

- inrepaus se poate plia ocupand un spatiu mic;

- are o structurd simpla ce poate fi ugor intrefinuta.
In continuare, inventia va fi descrisa in detaliu, cu referire si la figuri, care reprezinta:

- fig. 1, vedere de sus a manipulatorului cu parghii articulate;

- fig. 2, sectiune a manipulatorului cu parghii articulate, cu planul A-A, reprezentat in figura

1.

Coform inventiei, manipulatorul cu pérghii articulate se compune dintr-un brat cu patru
parghii articulate 1, 2, 3, 4 sub forma unui patrulater care se pliazd, un mecanism de orientare 5,
un cilindru pneumatic liniar 6 ce asigura migcarea de translatie V, un dispozitiv de prehensiune 7
fixat pe tija cilindrului pneumatic 6 ce asigura prinderea — desprinderea pieselor, un corp fix 8 ce
contine lagérele 9 ale axului tubular 10 ce are fixat la partea superioara parghia articulata 1, iar la
partea inferioara are fixat roata de curea 11, un alt ax tubulat 12 amplasat coaxial cu axul tubular
10 si care la rdndul sdu are lagarele 13, iar partea superioara este fixatd de parghia articulata 2 si
partea inferioara este fixatd de roata de curea 14, axul central 15 care este coaxial cu axele
tubulare 10, 12 si care are lagdrele 16, avand la partea superioara fixat roata de curea 17, iar la
partea inferioara are fixat roata de curea 18. Miscarea de la roata de curea 17 este transmisa prin
cureaua dintatd 19 la roata de curea 20, iar apoi prin cureaua dintata 21 la roata de curea 22 ce
asigurd miscarea de rotatie IV a mecanismului de orientare 5. Sistemul de actionare a
manipulatorului cu parghii articulate este asigurat de trei servomotoare 23, 24, 25 care au turatie
variabila i traductor de pozitie inclus, ce transmit migcarea de rotatie astfel: servomotorul 23 are
pe arborele de iesire fixatd o roatd de curea 26 ce transmite migcarea la roata de curea 11 prin
intermidiul unei curele dintate, servomotorul 24 transmite miscarea la roata de curea 14 in mod
analog servomotorului 23, iar servomotorul 25 antreneazid roata de curea 18 analog
servomotoarelor 23 si 24. Realizarea pozitiondrii in plan a brafului manipulator cu pérghii
articulate se face cu ajutorul miscarilor I si II ale parghiilor articulate 1, respectiv 2 ce primesc
miscarea de la servomotorul 23 pentru péarghia articulati 1 prin intermediul axului tubular 10 si
de la servomotorul 24 pentru parghia articulatd 2 prin intermediul axului tubular 12. Astfel, la
rotirea simultana a servomotaorelor 23 si 24 in acelasi sens se obtin miscérile I si II in acelasi
sens ale parghiilor articulate 1 si 2, rezultdnd rotirea patrulaterului articulat in jurul axelor
tubulare 10, 12, iar la rotirea in sensuri opuse are loc obtinerea miscarii IIl de extensie sau
apropiere a brafului. Miscarea de orientare IV se obtine de la servomotorul 25 care transmite
miscarea la roata de curea 18 ce antreneazd axul central 15 si roata de curea 17, iar apoi cu
ajutorul curelei dintate 19 se roteste roata de curea 20 ce antreneaza cureaua dintata 21 si roata
de curea 22 care pune in migcare de orientare dispozitivul de prehensiune 7. Prin structura sa,
manipulatorul cu pérghii articulate poate realiza prin programare pozitionarea automata in plan
cu ajutorul servomotoarelor 23 si 24 ce functioneaza fiecare in bucla inchisd, avand traductor de
pozitie, iar migcarea de orientare IV poate fi progrmatd si realizatd automat de cétre
servomotorul 25 ce functioneaza tot in bucla inchisa.
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Revendicare

Manipulatorul cu parghii articulate alcétuit dintr-un brat cu patru parghii articulate care se
pliaza datorita rotirii a doud dintre ele, un mecanism de orientare, un cilindru pneumatic liniar
prin care este asigurati miscarea de translatie i un dispozitiv de prindere-desprindere a pieselor,
caracterizat prin aceea cii prezintd un corp (8) ce contine lagirele (9) ale unui prim ax tubular
(10), ce are fixat la partea superioard parghia (1) si care sustine lagarele (13) ale celui de-al
doilea ax tubular (12) ce are fixat la partea superiaora parghia (2) si care sustine lagarele (16) ale
axului central (15) care are la partea superioara fixata raota de curea (17) care transmite miscarea
la mecanismul de orientare (5) prin intermediul a doua curele dintate (19), (21) si a rotilor de
curea (20) si (22), fiecare din cele doud axe tubulare (10), (12), cét si axul central (15) au fixat la
partea inferioard cate o roatd de curea si anume: roata de curea (11) pentru axul tubular (10), apoi
roata de curea (14) pentru axul tubular (12) si apoi roata de curea (18) pentru axul central (15) si
care sunt antrenate fiecare printr-o curea dinfatd de catre servomotoarele (23), (24), (25) care au
turatie variabild si traductor de pozitie inclus, astfel realizarea pozitiondrii bratului manipulator
cu parghii articulate in plan se fac cu ajutorul miscérilor I si I ale parghiilor articulate (1) si (2)
ce primesc migcarea de la servomotorul (23) pentru parghia articulatd (1) prin intermediul axului
tubular (10) si de la servomotorul (24) pentru parghia articulatd (2) prin intermediul axului
tubular (12), unde prin rotirea simultana a servomotoarelor (23) si (24) in acelasi sens, cu aceeasi
turatie, se obtin miscarile I si II in acelasi sens ale parghiilor articulate (1) si (2), rezultand
rotirea poligonului articulat in jurul axelor tubulare (10), (12), iar la rotirea in sensuri opuse are
loc obtinerea migcarii III de extensie sau apropiere a bratului, miscarea de orientare IV se obfine
de la servomotorul (25) care transmite miscarea la roata de curea de curea (18) ce antreneazi
axul central (15) si roata de curea (17), iar apoi prin intermediul curelelor dintate (19) si (21) si
ale rotilor de curea (20) si (22) se obtine migcarea de orientare IV a dispozitivului de prehensiune

).
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