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Wstep

“* GENEZA:

Potrzeba wykonania szeregu zadan, przed
ktérymi staje robot manipulacyjny fazika
planetarnego.

¢ CEL PROJEKTU:

Opracowanie koncowego efektora robota
manipulacyjnego dedykowanego do analogu
tazika planetarnego.

Zdjecie 1. Robot manipulacyjny tazika Phoenix
wraz z chwytakiem.
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Wstepne zatozenia

projektowe
] Udiwig 500 g.
z Mozliwos¢ interakcji z panelem operatorskim. Zdjecie 3. Szkic projektu chwytaka.

D

Zabezpieczenie przed uszkodzeniem chwytanego elementu.

Chwyt obiektu o srednicy 30 mm.

N

Wielozadaniowosc.

D
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Zastosowanie

Przeglad rozwigzan
konstrukcyjnych

chwytakow
PODZIAt ROZWIAZAN Podziat
CHWYTAKOW ROBOTYCZNYCH rozwiazan
\I\//Iv CE)[Z> :I S GP E |ZLE|<PUR C|)<\rlav\(ATDEZRI |Cc’) W chwytakow
| . robotycznych
N \_// N
| Sposob
Kinematyka dziatania szczek
chwytaka
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/astosowania

CHWYTAKI SPECJALNE
Lepsze dopasowanie

Zdjecie 5. Chwytak magnetyczny EGM firmy SCHUNK
Zrédto: https://blog.robotiq.com/bid/65794/Magnetic-Robot-End-
Effector-Top-5-Pros-and-Cons
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CHWYTAKI OGOLNEGO
ZASTOSOWANIA

Szeroki zakres zastosowan

Zdjecie 4. Chwytak 2F-85 firmy ROBOTIQ

Zrédto: https://www.hmkrobotics.com/accessories_and_plug-

ins/grippers/servo-grippers/robotiq/2f-85 adaptive gripperl/




Kinematyka chwytaka

O SZCZEKACH
ROWNOLEGLYCH

Zdjecie 6. Chwytak GPP5000 firmy Zimmer Group.

Zrédto: https://www.directindustry.com/prod/zimmer-group/product-

14534-1647899.htm| Zdjecie 7. Schemat kinematyczny chwytaka o szczekach

rownolegtych.

O ZMIENNYM KACIE
ROZWARCIA SZCZEK

NN Zdjecie 9. Chwytak GZ1000 series firmy Zimmer Group.

Zrédto: https://www.directindustry.com/prod/zimmer-group/product-14534-
1496305.html

|

D

Zdjecie 8. Schemat kinematyczny chwytaka
0 zmiennym kacie rozwarcia szczek.
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SZCZEKI STAtE

Sposob dziatania Wieksza sita chwytu

szczek

Zdjecie 10. Chwytak wykonany w technologii
druku 3D firmy GIMATIC USA

Zrédto: http://www.gimaticusa.com/3dprinting.htm

SZCZEKI O ZMIENNYM
KSZTALCIE

Wieksza elastycznosc

Zdjecie 11. Szczeki adaptacyjne DHAS firmy Festo.
Zrédto: https://www.design-engineering.com/products/gripper-finger-
1004026235/
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wysoka wszechstronnosc¢

Projekt
chwytaka

ZALOZENIA

wykonany w technologii druku 3D
niska masa przy udzwigu ponad 1 kg
doktadnosc pozycjonowania przy
zachowaniu prostoty sterowania
samohamownosc przektadni

rozstaw miedzy szczekami min: 30 mm

pomiar sity chwytu

zabezpieczenie przed kolizjg

Zdjecie 12. Model CAD projektowanego chwytaka.
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Projekt chwytaka

KINEMATYKA

Mechanizm o ruchliwosci rownej jeden.

Napedzany silnikiem DC.

Moment obrotowy jest przenoszony na
srube pociggowg za pomocg przektadni
walcowej.
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Projekt chwytaka

UKLAD STEROWANIA

Distance Sensor

Arduino Mega
(Manipulator)

UART i

Arduino Nano (Gripper) <€

Tensometric Beam

v

t

—>»{ H- Bridge
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Load Cell Amplifier

DC motor >

Encoder

Zdjecie 14. Schemat blokowy uktadu sterowania.

W urzadzeniu zaimplementowano
szereg czujnikow informujacych
o chwilowym stanie mechanizmu.
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Projekt chwytaka

BUDOWA

1. Czujnik odlegtosci
2. Sruba pociagowa
3. Wymienne szczeki
4. Belki tensometryczne

5. Silnik DC z enkoderem

6. Przektadnia walcowa
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Badania weryfikacyjne

BADANIA WERYFIKACYJNE BYtY OPARTE O SYMULOWANA MISJE tAZIKOW
»NASTEPNEJ GENERACIJI”.

Zdjecie 16. Ramie robota wraz z chwytakiem przy
testowym panelu operatorskim.
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masa witasna urzadzenia: 600 g

Rezultat
koncowy

udzwig: 1,5 kg

odlegtos¢ miedzy szczekami: 80 mm

wymienne szczeki

Silesian University

of Technology . - ~ pomiar sity chwytu dzieki wbudowanym czujnikom
‘ ' tensometrycznym

zabezpieczenie przed kolizjg dzieki zastosowaniu
czujnika odlegtosci

enkoder informujacy o chwilowym rozstawie szczek

tatwy demontaz urzadzenia z kisci manipulatora

Zdjecie 18. Rezultat koncowy projektowanego chwytaka.
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Podsumowanie

Uzyskano lekka i wytrzymatg konstrukcje: udzwig znacznie przewyzsza mase wtasng urzadzenia.

Wykorzystano metody szybkiego prototypowania, ktore pozwolity spetni¢ zatozenia projektowe
oraz znaczgco skrocic proces wytworczy.

Otrzymano dobrze dziatajacy system komunikacji i informacji zwrotnej o chwilowym stanie
mechanizmu oraz wspotpracy z otoczeniem.

Dzieki mozliwosci szybkiej wymiany szczek, chwytak dobrze zachowuje sie zarowno przy
zadaniach uniwersalnych, jak i specjalizowanych (np. pobor probki gleby przy pomocy szczek-
tyzek).
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DZIEKUJE ZA UWAGE

E-mail

Wiecej o nas, na:

6 https://sknaimeth.polsl.pl
facebook.com/SKNAIMETH
facebook.com/SilesianPhoenix

@

SILESIAN PHOENIX

Politechnika
Slaska Dﬁﬂm



mailto:skn.aimeth@gmail.com
mailto:skn.aimeth@gmail.com
mailto:skn.aimeth@gmail.com
mailto:skn.aimeth@gmail.com
mailto:skn.aimeth@gmail.com
mailto:silesian.phoenix@gmail.com

Sponsorzy i Partnerzy projektu Silesian Phoenix
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