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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un instrument efector de tip foar-
feca, avand patru degete opozabile doua cate dous,
folosit pentru a apuca si a sustine obiecte, destinat
echiparii prehensoarelor robotice liniare. Instrumentul
conform inventiei este format din dou& brate (1) pre-
vazute cu cate doua degete (a) distantate intre ele si
opozabile doua cate doua, avand forma de arc de cerc
in sectiune longitudinald si forma eliptica in sectiune
transversala si fiind articulate intre ele si fata de niste
bride (2) de fixare pe bacurile de translatie ale unui
prehensor robotic prin intermediul unor nituri (3).
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INSTRUMENT EFECTOR DE TIP FOARFECA CU 4 DEGETE PENTRU
PREHENSOARE ROBOTICE LINIARE

Inventia se referd la un instrument efector de tip foarfecd, avand 4 degete opozabile
doud cate doua, fiind destinat echipérii prehensoarelor robotice liniare. Scopul instrumentului
efector este de a apuca si a sustine obiecte, folosind actionarea liniaréd a prehensorului robotic.

Prehensiunea roboticd nu este facil de realizat in general, fiind susceptibila de
imbunétatiri continue. Cazul vizat de inventia propusd este cel al unui prehensor robotic
simplu cu o singurd actionare liniard a bacurilor de prindere a degetelor, tipul actionérii
putdnd fi electric, pneumatic sau hidraulic. In cazul unui prehensor electric, mult utilizat
pentru apucarea obiectelor de dimensiuni mici si medii, actionarea liniard a deschiderii si a
inchiderii prehensorului poate fi de mai multe tipuri: de tip sanie/glisiera liniara, folosind un
ghidaj cu surub cu bile, folosind curea de transmisie, etc. Prinderea efectiva a obiectului se
realizeaza folosind degete atasate in bacurile prehensorului. Degetele pot fi fixe, flexibile sau
adaptabile dupa forma obiectului (spre exemplu, degete compuse din mai multe falange
articulate intre ele cu arcuri si alte elemente pasive). Impreuna cu alte eventuale componente
accesorii, aceste degete prin care se realizeaza prinderea obiectului reprezintd instrumentul
efector al prehensorului cu actionare liniard. Pentru o gama cét mai largd de forme de obiecte,
eficienta prinderii depinde de tipul si forma instrumentului efector.

Instrumentul efector de tip foarfecd cu 4 degete pentru prehensoare robotice liniare,
caracterizat prin aceea ci este compus din doud brate identice ale foarfecii, avand cate doua
degete, asigurd o prindere mai eficientd a obiectelor de forme si dimensiuni diferite, corelate
cu dimensiunile instrumentului efector. Cele patru degete sunt opozabile doud céte doua.
Degetele au forméd de arc de cerc in sectiune longitudinald si forma elipticd in sectiune
transversald. Cele doud brate sunt articulate intre ele si fata de bridele de fixare pe bacurile de
translatie ale prehensorului robotic prin intermediul unor nituri.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in cresterea eficientei prehensiunii
obiectelor, prezentdnd simultan urmétoarele avantaje faa de alte instrumente efectoare:

e cresterea deschiderii instrumentului efector, deoarece deschiderea de prindere a obiectului
Sprindere €Ste mai mare decat cursa efectivd Sprenensor @ actiondrii liniare a prehensorului,
conform ecuatiei de proportionalitate:

s

prehensor

s prindere

L
E )
unde /; este lungimea pértii inferioare a bratului foarfecii, iar /> este lungimea partii superioare
a brafului foarfecii. In acest fel, instrumentul efector de tip foarfeca permite atat o deschidere
miritd de prindere (depinzdnd de proportia dintre lungimile pértilor superioare si respectiv
inferioare ale foarfecii), cat si inchiderea completad ce permite prinderea unor obiecte foarte
mici.

e degetele prehensorului sunt in forma de arc de cerc si au sectiune elipticd, permitand astfel
un contact mai eficient cu obiectul apucat. Astfel, instrumentul prehensor de tip foarfeca cu 4

degete, opozabile doud céte doud, permite o prindere eficientd peatru o g variatd de
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obiecte ce trebuie apucate, folosind fie toate cele 4 degete sau doar o singurd pereche de
degete.

e stabilitatea dinamica a prehensiunii este amelioratd, deoarece nitul central de legéturd intre
cele doua brate ale foarfecii are rolul de a echilibra si stabiliza dinamic fortele de actionare ale
prehensorului. Forfa generatd de actionarea liniard a prehensorului asupra bazelor degetelor,
Foprehensor, se transmite prin intermediul foarfecii, rezultidnd la nivelului véarfurilor celor doua
brate ale foarfecii o forta teoreticd de strangere/prindere a obiectului, Fprindere, datd de:

F prindere s prehensor
E prehensor s prindere

Raportul dintre forta de prindere a obiectului Fprindere §i forfa generatd de prehensor
Fprenensor €ste egal cu raportul dintre Sprekensor §1 Sprindere, adicd cu raportul dintre lungimea partii
inferioare /1 §i cea a partii superioare /; a bratelor foarfecii. Se poate deci obtine amplificarea
doritd a cursei prehensorului prin alegerea corespunzitoare a lungimilor bratelor inferior,
respectiv superior. Amplificarea cursei prehensorului corespunde unei reduceri a fortei.

Se prezintd, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, ce contine un
instrument efector de tip foarfecad cu 4 degete pentru prehensoare robotice liniare, in legatura
cu figurile 1, 2 si 3, care reprezinta:

- fig. 1, vedere frontald a instrumentului efector de tip foarfeca cu 4 degete pentru prehensoare
robotice liniare;

- fig. 2, vedere laterala a instrumentului efector de tip foarfeca cu 4 degete pentru prehensoare
robotice liniare;

- fig. 3, vedere in perspectivd a instrumentului efector de tip foarfecd cu 4 degete pentru
prehensoare robotice liniare.

Instrumentul efector de tip foarfecd cu 4 degete pentru prehensoare robotice liniare are
in componentd doud brate (1), fiecare brat fiind prevazut cu doud degete (a) distantate intre
ele, avand formd de arc de cerc in sectiune longitudinald si forma elipticd in sectiune
transversald si fiind opozabile doud cate doud pentru a asigura o prindere eficientd prin
intermediul formei degetelor. Cele doud brate sunt articulate intre ele si fati de bridele de
fixare (2) pe bacurile de translatie ale prehensorului robotic prin intermediul niturilor (3).
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1. Instrument efector de tip foarfecd cu 4 degete pentru prehensoare robotice liniare,
caracterizat prin aceea cii are in componenta doud brate (1) prevazute cu céte doud degete
(a) distantate intre ele si opozabile doud cite doud, avind forma de arc de cerc in sectiune
longitudinald si forma elipticd 1n secfiune transversald si fiind articulate intre ele si fatd de
bridele de fixare (2) pe bacurile de translatie ale prehensorului robotic prin intermediul

niturilor (3).




RO 134891 A2
e




Fig. 3
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