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49 MECANISM DE PREHENSIUNE MODULAR

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism de prehensiune
modular care deserveste un brat robotic industrial pen-
tru operatiuni complexe de prindere, manipulare si
transfer de obiecte. Mecanismul, conform inventiei este
alcatuit din doua subansambluri principale, un suban-
samblu cu rol de prehensor si un subansamblu care
permite rabatarea falcilor transforméand astfel mecanis-
mul de prehensiune cu patru félci, intr-un mecanism de
prehensiune cu doua félci, primul subansamblu este
alcatuit din nigte falci (1) care sunt rabatate de niste roti
(2) dintate montate intr-un corp (3) atasat de o flanga
(4) si un motor (5) de actionare fixat de flansa (4) care
prin intermediul unui mecanism (6) pinion-cremaliera,
transforma miscarea de rotatie intr-una de translatie, al
doilea subansamblu este format dintr-un motor (7) care
printr-o bara (8) de transmisie actioneaza o roata din-
tata, aceasta la randul sadu actionénd alte trei roti (2)
dintate, pe fiecare astfel de roata (2) dintata fiind conec-
tata céte o falca (1), astfel se asigura deschiderea si in-
chiderea falcilor (1), modularitatea acestuia o constituie
si modul de prelungire al falcilor (1) si modul de schim-
bare al varfurilor unor bacuri (12), care se pot detasa
prin desfacerea unor suruburi (13).
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MECANISM DE PREHENSIUNE MODULAR

Inventia se referd la un mecanism de prehensiune modular ce deserveste un brat robotic
industrial brat robotic industrial pentru operatiuni complexe de prindere, manipulare si transfer
de obiecte.

Sunt cunoscute si cercetate diferite solutii constructive ale mecanismelor de prehensiune
[1,2,3, 4, 5,6,7, 8], de la cele mai simple pana la cele mai complexe [9], fiecare avand un rol
diferit in indeplinirea operatiunilor pentru care acestea au fost concepute.

Deasemenea, sunt cunoscute solutii constructive in ceea ce priveste numérul degetelor
(falcilor/bacurilor), cele mai cunoscute fiind cele cu doud degete/falcilor, dar si cu trei, patru si
chiar cinci degete/filci. O altd solutie constructivi se referd la modul de actionare a
mecanismului de prehensiune, cele mai intilnite fiind cele cu actionare pneumatica [7], electrica
si hidraulica.

Existd si variante constructive ce previdd cinematica si falci (ca elemente de prindere),
adica transformarea miscarii sistemului de actionare in modul de migcare al degetelor. Cele mai
intdlnite fiind mecanismele de prindere/prehensiune cu deplasarea liniar - paralela al félcilor [1,
2] si cu deplasarea unghiulara al acestora.

in literatura de specialitate existd lucrari si cercetari in domeniul mecanismelor de
prehensiune, ce au rol de a crea un mecanism cdt mai complex, cum ar fi autocentrarea [5],
prinderea obiectelor tehnice in mai multe puncte [6], c4t si mecanisme ce pot schimba forma si

partii de prindere [10].
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Solutiile prezentate prezintd dezavantajul ca nu pot realiza prinderi ale obiectelor tehnice
(pieselor prelucrate) cu geometrii diferite, dimensiuni variabile, acestea pot manipula doar
obiecte pentru care acestea au fost concepute initial, fiind necesara inlocuirea acestora odata cu
schimbarea tipurilor de obiecte ce trebuiesc manipulate, prezentand o flexibilitate limitata.

Problema tehnicd pe care o rezolva inventia este manipularea obiectelor de dimensiuni si
forme variabile fara a fi necesard schimbarea mecanismului de prehensiune pentru indeplinirea
altor sarcini.

Solutia propusa are o constructie compactad care permite montarea acesteia pe diferite
tipuri de brate robotice industriale, cu posibilitatea deservirii mai multor operatiuni de apucare,
manipulare si transfer a obiectelor.

Mecanismul, conform inventiei, este alcituit din doud subansamble principale: un
subansamblu ce are rol de prehensor si un subansamblu ce permite rabatarea falcilor doua cate
doud, transformand astfel mecanismul de prehensiune cu patru bacuri, intr-un mecanism de
prehensiune cu doua falci/ bacuri, in ambele forme constructive migcarea de inchidere a falcilor
este una paralela.

Inventia poate fi exploatatd industrial pentru inlesnirea activizdrilor de prindere si
manipulare a pieselor din cadrul fabricilor, fiind utilizata la un brat robotic industrial, pentru un
flux mare de piese cu geometrii si dimensiuni variabile.

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

Prinderea, manipularea si transferul unei game variate de piese cu forme si dimensiuni

variabile;
- In configuratia cu patru falci/ bacuri, piesele se auto-centreazi;
- In configuratia cu doua degete, se pot prinde piese lungi (de tip bara);

Inchiderea paralela a bacurilor asigura o prinderea ferma si constanté;

- Motorul electric principal permite atat prinderea pieselor din exterior, cat si din interior;

Rabatarea (reconfigurarea) falcilor se face rapid;

Fiind actionat electric, nu polueaza si este prietenos cu mediul inconjurétor.

Se da, in continuare, un exemplu concret de aplicare a inventiei, in legétura cu figurile 1,

2, 3 si 4, care reprezinta:
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- Fig. 1, vedere in ansamblu al mecanismului de prehensiune (carcasa care inglobeaza
motoarele electrice §i anumite componente nu sunt reprezentate);

- Fig. 2, pozitia degetelor in configuratia cu 2 falci, respectiv 4 falci;

- Fig. 3, modul de alungire al filci;

- Fig. 4, modul de schimbare al varfurilor falci (bacurile).

Mecanismul de prehensiune, conform inventiei, este alcituit din doud subansamble
principale: un subansamblu cu rol de prehensor si un subansamblu ce permite rabatarea falcilor
transformand astfel mecanismul de prehensiune cu patru falci, intr-un mecanism de prehensiune
cu doud falci. Conform figurii 1, primul subansamblu este alcatuit din filci (1) care sunt rabatate
de rotile dintate (2) montate in corpul (3) atasat de flansa (4). Motorul de actionare (5) care este
prins de flansa (4) care prin intermediul unui mecanism pinion — cremalierd (6), transforma
miscarea de rotatie intr-una de translatie. Un al doilea subansamblu format din motorul (7) care
printr-o bard de transmisie (8) actioneazi o roatd dintatd (danturatd partial), aceasta la randul
actionand alte 3 roti dintate (2) (danturate partial), pe fiecare astfel de roatéd dintata fiind conectat
cate o falcad, astfel se asigura deschiderea si inchiderea falcilor 1 (care prin constructia si
cinematica lor asigurd o migcare paralela).

Al doilea subansamblu deserveste rabatarea falcilor, asigurdnd transformarea dintr-un
mecanism de prehensiune cu 2 filci (figura 2a), intr-un mecanism de prehensiune cu patru félci
(figura 2b).

in figura 3 este prezentatd o altd particularitate (reprezentat doar pe o singura falca, dar
aceasta este aplicatd pe toate cele 4 falci). Falca 1 este alcétuitd din doud parti (o parte
superioard si una inferioard care asigurd cinematica deschiderii falci lor pe o directie paraleld).
Aceste doud parti, prin scoaterea celor douda suruburi 10 de pot detasa si introduce cite o
prelungire 11 intre cele doud jumatati, astfel lungimea falcilor poate fi modificatd, iar aceastd
lungime poate fi variatd in functie de necesitatile utilizatorului fard a schimba mecanismul de
prehensiune.

O alta particularitate al acestui mecanism de prehensiune este prezentatd in figura 4.
Falca 1 are in varful sdu o zona pe care culiseazd diferite tipuri de (bacuri) 12, fiecare cu
forma si rol in utilizare diferit. Aceste varfuri se pot detasa (sau monta) prin desfacerea surubului

13.
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Revendiciri

1. Mecanismul de prehensiune reconfigurabil cu 4 filci care este caracterizat prin aceea ci
este constituit din doud subansamble principale: un subansamblu cu rol de prehensor si un
subansamblu ce permite rabatarea falcilor transforménd astfel mecanismul de prehensiune cu
patru filci, intr-un mecanism de prehensiune cu doud falci. Falcile (1) sunt rabatate de rotile
dintate (2), care sunt rabatate de rotile dintate (2) montate in corpul (3) atasat de flansa (4).
Motorul de actionare (5) care este prins de flansa (4) care prin intermediul unui mecanism
pinion — cremalierd (6), transformd miscarea de rotatie intr-una de translatie. Un al doilea
subansamblu format din motorul (7) care printr-o bard de transmisie (8) actioneazi o roatd
dintatd (danturata partial), aceasta la rdndul actionand alte 3 roti dintate (2) (danturate partial), pe
fiecare astfel de roatd dintatd fiind conectat cite o falca, astfel se asigurd deschiderea si
inchiderea falcilor 1 (care prin constructia si cinematica lor asigurd o miscare paraleld).
Modularitatea acestuia consta si in modul de prelungire al falcilor (1) si prin modul de schimbare

al varfurilor bacurilor (13).
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