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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism de prehensiune
reconfigurabil cu patru falci, destinat unui brat robotic
industrial pentru operatiuni complexe de prindere,
manipulare si transfer de obiecte. Mecanismul conform
inventiei este constituit dintr-un cilindru (1) pneumatic,
cu dubla actiune, principal fixat de un corp (2) care prin
intermediul unei tije (3) transmite miscarea la niste falci
(4) articulate prin intermediul a céte patru bare (5 si 6)
interioare si respectiv exterioare, pe cilindrul (1) prin-
cipal fiind montat un cilindru (8) pneumatic, cu dubla
actiune, secundar, o tija (9) de actionare transmite mis-
care de la cilindrul (8) secundar la o piesa (10) de lega-
turd care actioneaza niste bare (11) care rabateaza
doua falci, barele (5 si 6) interioare si exterioare sunt
legate la niste falci (7) propriu-zise si asigura deplasa-
rea paraleld a falcilor (7) propriu-zise respectiv centra-
rea-strangerea prin niste bolturi (12, 13, 14 si 15).
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MECANISM DE PREHENSIUNE CU 4 FALCI RECONFIGURABIL

Inventia se referd la un mecanism de prehensiune reconfigurabil cu 4 filci ce deserveste
un braf robotic industrial pentru operatiuni complexe de prindere, manipulare si transfer de
obiecte.

Sunt cunoscute si cercetate solutii constructive de mecanisme de prehensiune, denumite
gripper-e [1, 2, 3,4, 5, 6, 7, 8], de la cele mai simple pand la cele mai complexe [9], fiecare
avand un rol aparte in indeplinirea operatiunilor pentru care acestea au fost concepute.

De asemenea, sunt cunoscute solutii constructive in ceea ce priveste numarul falcilor
(bacurilor /degetelor), cele mai cunoscute fiind cele cu doud degete, dar si cu trei, patru si chiar
cinci degete, acestea din urmé fiind inspirate §i semdnind cu o mand umand. O altd solutie
constructivad se referd la modul de actionare a mecanismului de prehensiune, cele mai intalnite
fiind cele cu actionare pneumaticd [7], electrica si hidraulica.

Existd si variante constructive ce transformd deplasare mecanismului de actionare in
deplasarea unghiulara sau liniard a félcilor Cele mai intalnite fiind mecanismele de prehensiune
cu inchidere paraleld al degetelor [1, 2] si cu inchidere unghiular3 al acestora.

Mai sunt cunoscute lucrari i cercetdri in domeniul mecanismelor de prehensiune, ce au
rol de a crea un mecanism cit mai complex, cum ar fi auto-centrarea [5], apucarea obiectelor in
mai multe puncte [6], cat si mecanisme ce pot schimba forma i orientarea degetelor [10].

Solutiile prezentate prezintd dezavantajul cd nu pot realiza apuciri ale obiectelor (pieselor
prelucrate) cu geometrii diferite, dimensiuni variabile sau pot manipula doar obiecte pentru care
mecanismele de prehensiune au fost concepute de la inceput, fiind necesard inlocuirea acestora
odata cu schimbarea tipurilor de obiecte ce trebuiesc manipulate.

Problema tehnicd pe care o rezolva inventia este realizare unui mecanism de prehensiune
reconfigurabil care sd manipularea unor obiectelor cu tipo-dimensiuni diferite fard a fi necesard
schimbarea mecanismului de prehensiune pentru indeplinirea altor sarcini. Solutia propus3 are o
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constructie compacti care permite montarea lui pe diferite tipuri de brate robotice industriale, cu
posibilitatea deservirii mai multor operatiuni de centrare-strangere i manipulare a obiectelor.

Mecanismul, conform inventiei, este format din doud subansambluri principale: un
subansamblu ce are rol de prehensor si un subansamblu ce permite reconfigurare/ rabatarea
filcilor transforménd astfel mecanismul de prehensiune cu patru filci, intr-un mecanism de
prehensiune cu doui falci, in ambele forme constructive permitind o deplasare rectilinie paraleld
a bacurilor.

Rabatare falcilor si transformare mecanismului din mecanism cu patru félci, intr-un
mecanism de prehensiune cu doud falci, se realizeaza printr-un cilindru cu dubld acfiune
secundar, montat excentric faf3 de axa cilindrului de actionare principal, ce antreneazi o piesd
de legatura care culiseazi si permite rabatarea falcilor. Falcile mecanismului sunt alcétuite din
mai multe piese tip bara, piese care prin cinematica lor permit falcilor propriu-zise si asigure
centrarea-strangerea ferma a pieselor.

Inventia poate fi exploatatd industrial pentru inlesnirea activitétilor de prindere/ apucare
si manipulare a pieselor din cadrul intreprinderilor, fiind atagat la un robot industrial, pentru un
flux mare de piese cu geometrii $i dimensiuni variabile.

Mecanismul de prehensiune modular, conform inventiei, prezintd urméatoarele avantaje:

- posibilitatea de prindere si manipularea a unei game variate a pieselor cu forme si

dimensiuni diferite;

- posibilitatea de auto-centrare;

- posibilitatea de prinde piese lungi (de tip bara);

- inchiderea paraleld a bacurilor asigurd o prindere ferma;

- posibilitatea de prindere a pieselor pe suprafafa exterioara a acestora cét si pe suprafata

interioara;

- posibilitatea de rabatarea rapida (reconfigurarea) degetelor/ falcilor;

Se da, in continuare, un exemplu concret de aplicare a inventiei, in legitura cu figurile 1
si 2, care reprezinta:

- Fig. 1, vedere principald a mecanismului de prehensiune modular;

- Fig. 2, vedere in secfiune a mecanismului (a) si modul de configuratie in patru degete

(b) si 2 degete (c)

Mecanismul de prehensiune reconfigurabil cu 4 filci, conform inventiei, este alcatuit
dintr-un cilindru pneumatic cu dubla actiune principal (1) prins de corpul mecanismului (2) care
prin intermediul unei tije (3) transmite migcarea liniara la falci (4). Falcile sunt articulate prin
intermediul a patru bare interioare (5) si a 4 bare exterioare (6). Pe cilindrul pneumatic cu dubli
actiune, principal (1) se afla montat un cilindru pneumatic cu dubla actiune, secundar (8). O tija
de actionare (9) transmite migcare de la cilindrul pneumatic cu dubli actiune, secundar (8) la o
piesa de legatura (10). Piesa de legatura (10) actioneazi nigte bare (11) care rabateazi 2 filci.
Barele interioare si exterioare sunt legate la falcile propriu-zise (7) si asigura deplasarea paralela
a falcilor propriu-zise respectiv centrarea-strangerea prin bolturi (12), (13), (14), (15).
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Revendiciri

1. Mecanismul de prehensiune reconfigurabil cu 4 filci care este caracterizat prin aceea ca
este constituit dintr-un cilindru pneumatic cu dubld actiune principal (1) prins de corpul
mecanismului (2) care prin intermediul unei tije (3) transmite migcarea liniara la falci (4). Falcile
sunt articulate prin intermediul a patru bare interioare (5) si a 4 bare exterioare (6). Pe cilindrul
pneumatic cu dubli actiune, principal (1) se afla montat un cilindru pneumatic cu dubla actiune,
secundar (8). O tijd de actionare (9) transmite migcare de la cilindrul pneumatic cu dubla actiune,
secundar (8) la o piesa de legatura (10). Piesa de legétura (10) actioneazi niste bare (11) care
rabateazd 2 falci. Barele interioare §i exterioare sunt legate la falcile propriu-zise (7) si asigurd
deplasarea paraleld a falcilor propriu-zise respectiv centrarea-strangerea prin bolturi (12), (13),

(14), (15).
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Fig. 2
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