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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un mecanism pentru actionarea
degetelor unei proteze sau a unui brat robotic. Meca-
nismul, conform inventiei este constituit din treitije (101,
102 si 103) rigide, principale pentru falanga proximala,
mediana sidistala a unuidegetrobot actionate succesiv
cu ajutorul altor doua tije (104 si 15) rigide, secundare,
care conecteaza falanga proximalé de cea distala si
respectiv baza de prindere a degetului cu falanga
mediana si este actionat de un motor (505) liniar prin
aplicarea unei forte Fmot pe falanga proximala si trei
carcase (501, 502, 503) pentru a-i conferi forma unui
deget real, precum si o piesa (504) considerata baza de
montare pentru motorul (505) liniar.
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MECANISMUL CU TIJE RIGIDE PENTRU ACTIONARE A UNUI DEGET ROBOT
Inventator: David Catalin DRAGOMIR
Descrierea inventiei:
Inventia se refer la proiectarea si realizarea unui mecanism cu tije rigide.
Prezenta inventie este descrisa in continuare si in legétura cu figurile ce reprezinta:
Figura 1:

Figura 1 descrie mecanismul sub-actionat cu tije in care (101) constituie partea de
mecanism echivalent falangei proximale, (102) constituie partea de mecanism echivalent falangei
mediane, (103) constituie partea de mecanism echivalent falangei distale pe cdnd (104) reperinta
tija ce conecteaza falanga proximala de cea distala, iar (105) este tija ce contecteaza baza de
prindere a degetului cu falanga mediana.

Figura 2 reprezinta schema simplificata a sistemul mecanic din care este compus un deget
robotic in care se poate observa repartizarea fortelor si a momentelor mecanice dezvoltat in timpul
aplicarii fortei de actionare. Ansamblul mecanic este format din trei subansamble de mecanisme
cu tije (notate cu 1, 2 si 3) si nu doua cum se poate intilni in produsele comercializate in ziua de
azi. Acest lucru face posibila apucarea unor obiecte cu forme mai complexe si miresc suprafafa
de contact la apucare.

Figura 3 reprezinta schitele ce contin reperele dimensionale pentru proiectarea
mecamsimelor cu tija rigida.

Figura 4 reprezinta diverse ipostaze ale miscarii de flexie si extensie a mecansimului.

Figura 5 reprezinta mecansimul degetului robot pe care sunt contate carcasele falangelor

dar si motorul liniar cu piesa lui de montare

Problema tehnica pe care o rezolvi aceasti inventie constd in faptul ca acest

mecansim are parti componente cu geometrii simple cg poate ﬁffﬁﬁpr'j\\éfaté'_:':f_;il’osind diverse
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tehnologii de fabricatie cum ar fi printare 3D pentru realizarea mecanismului din materiale

plastice precum PLA, ABS, debitare laser pentru realizarea mecanismului din materiale metalice,

tehnologii de aschiere precum frezare CNC pentru realizarea mecanismului din materiale

compozite. Mecanismele cu forma lamelara confera rezistenta marité la fortele laterate dar

totodata rigiditate in directia miscarilor de apucare.

Numeroase solutii constructive pentru realizarea de degete robot au fost propuse in

brevete si cereri de brevete. Astfel:

)

2)

Publication Number WO/2017/096746 — “ROBOTIC FINGER AND ROBOTIC
HAND?” descrie un sistem de prehensiune asemanator celui propus in aceasta lucrare
dar care utilizeaza doua tipuri de mecanisme pentru actionare: mechanism cu tije
rigide dar si actionarea prin fir tensionat fapt ce complica structura si face ca
realizarea degetului sa nu fie posibila prin tehnologii de prototipare rapida din cauza
geometriilor complexe. Sistemul citat si cel propus in aceasta lucrare au la final
aceeasi functionalitate insa cel propus in aceasta lucrare este mai simplu si mai usor
de realizat.

Publication Number US09662794 — “Robotic finger and hand” Descrie tot un
mecanism cu tije rigide dar care datorita geometriei relative mai simple nu este
capabil sa execute miscari de precizie sau prehensiunea unor obiecte de dimensiuni

reduse.

Avantajele mecanismului prezentat sunt:

1)

2)

3)

4

Flexibilitatea structurii ce face sistemul mai fiabil pe termen lung.

Trei subansamble de mecanisme sub-actionate cu tije ce confera posibilitatea
prehensiuni obiectelor cu forma complexa.

Mecanism proiectat astfel incét sa fie rigide in directia miscarii dar flexibile la forte
laterale pentru o fiabilitate crescuta in timp.

Structura ce poate fi fabricata prin tehnologii accesibile precum printare 3D.
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MECANISMUL CU TIJE RIGIDE PENTRU ACTIONARE A UNUI DEGET ROBOT
Inventator: David Catalin DRAGOMIR
Revendiciri:
1. Un mecanism caracterizat prin aceea ca partile mobile sunt formate din trei tije rigide
principale, actionate succesiv cu ajutorul altor doua tije rigide secundare.
2. Un mecanism descris in revendicarea |1 caracterizat prin aceea ca a fost proiectat astfel incat
sa fie rigid in directia prehensiuni dar flexibil la forte laterale.
3. Un mecanism descris la revendicarea 1 care contine un total de 3 sectiuni rigide.
4. Un mecanism descris la revendicarea 1 care poate fi actionat de un motor liniar prin aplicarea
unei forte (Fmot) pe falanga proximala asa cum este indicat in Figura 2.
5. Un mecanism descris la revendicarea 1 pe care se monteaza carcase (501, 502, 503) pentru
a-i conferi forma unui deget real, si o piesa considerata baza de montare (504) pentru motorul

liniar (505) descris in figura 5.
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