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Ipari robotok megfogd szerkezetei
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Megfogo szerkezetek csoportositasa
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Rugalmas megfogo szerkezetek
Megfogo szerkezetek cserelhetosége
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Ipari robotok megfogd szerkezetei

Az effector/effektor az ipari
robot azon szerkezeti
egysége, amely a targgyal
kozvetleniil kapcsolodik.

Feladata:
m targyak megfogasa,

m targyak megmunkalasa (pl.

faras, koszoriilés, stb.)

m targyak kozotti kapcsolat o )

létrehozasa ( pl. szerelés, 507 et rol.ootok MEBY0

hegesztés, csavarozas, stb.). szerkezetei az
,yeffectorok” kozé

tartoznak.
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A robotok megfogd szerkezetei alkalmazkodnak az
altaluk kiszolgalt technologiai folyamathoz. Mivel az
emberi kéz munkavégz6 képességét ¢és mozgasait
igyekszenek masolni, az emberi kéz mozgasat leképz6
szerkezet lenne a legkedvezd8bb, ez azonban nehezen
valdsithato meg.
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A kivalasztas (tervezés) legfontosabb fazisai:
»a megfogasi, kezelési feladat analizise,

»a megfogo szerkezet rendszerbe integralasa,

»a megfogo szerkezet funkcionalis rendszerenek
Kivalasztasa,

»a legkedvez6bb, optimalis megfogo szerkezet kivalasztasa.



Ipari robotok megfogd szerkezetei

Ipari robotok megfogd szerkezeteinek
fogalma

A megfogoszerkezet az ipari robot azon
szerkezeti egysége, eleme, amely a
mozgatando, manipulalando targgyal kozvetlen
kapcsolatban van, azt megfogja, biztosan
megtartja, az eloirt helyzetbe hozza, majd
leteszi (elengedi).



Ipari robotok megfogd szerkezetei

A megfogo szerkezetek
részei:

»a megfogd egység (cz
kozvetlenul érintkezik a
targoyal),

»a mozgatd egység (feladata a
megtogod egység mozgatasa).
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Megfogo szerkezetek csoportositasa
Osztalyozasi szempontok:

“*a targy és a megfogoszerkezet kapcsolatanak
jellege szerint

“*a megfogasi elv szerint

“*a rugalmassag (flexibilitis) szerint.

A tdrgy és a meglogo szerkezet kapcsolatinak
jellege szerint megkulonboztetnek:

> alakkal
> erovel

»adhézioval létesitett kapcsolatot



Ipari robotok megfogd szerkezetei
Alakzar6é megfogas

Munkadarab

Az alakkal létesitett
kapcsolat esetén, az

Szoritdépofa

un. alakzaro
eroatvitelnél a

megfogo pofak

(megtogd ujjak) és a
targy  kozott csak
normalerdk
adodnak at.

Alakzaro megfogas



Ipari robotok megfogd szerkezetei

Az  erOvel létesitett
kapcsolat  esetén  az
erbatvitelt a surlédo
er6k biztositjak.

A megfogando targy

sulyer6 vektora
merGleges a megfogo
pofak szoritoerejét
létrehozo elmozdulas
sikjara.

\' Munkadarab
L/

ErdGatvitellel letesitett kapcsolat

A megfogas feltétele: G=m* g <4 *p*F
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Megfogo szerkezetek csoportositasa
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A megtogasi elvalapjin R i

megkulonboztetnek:
» mechanikus

T

»pneumatikus ( pl. vakuumos) L = 1 T -
»elektromos (pl. magneses)
megfogo szerkezeteket.

Miukodési elv:

Vakuumos megfogok
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Ipari robotok megfogd szerkezetei

Megfogo szerkezetek csoportositasa

Az altalanos ipari alkalmazasoknal a leggyakrabban
mechanikus megfog6 szerkezeteket hasznalnak.
A sokféle konstrukcios megoldas az alabbi harom
tipusok valamelyikébe sorolhato:

» Oll6- és fogd tipusuak,

»Satupofa (parhuzampofis) tipustak,
»Harompontos megfog6 szerkezetek.
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Mechanikus megfogo szerkezetek
Oll6-, fogo tipusu mechanikus megfogo szerkezetek
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Ipari robotok megfogd szerkezetei

Mechanikus megfogo szerkezetek
Oll6-, fogo tipusu mechanikus megfogo szerkezetek

Fogo tipusu megfogd szerkezet
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Mechanikus megfogo szerkezetek
Satupofa tipusu mechanikus megfogo szerkezetek

-\‘I
SP: <>

o kel )




Ipari robotok megfogd szerkezetei

Mechanikus megfogo szerkezetek
Satupofa tipusu mechanikus megfogo szerkezetek
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Mechanikus megfogo szerkezetek osszehasonlitasa

Ertgkelés, Elonyik, Hatranyok (+ ill -)

Ollo és fogo tipusa Satupofa tipusa Harompofas tipusa
MF3 7 MFS 7 MFS 7
+ - + - + -
- Iz meretek - vandorol a -F =F(s)allando |- bonyolultabb -pontos helye-  |-nagyobb mere-
- egyszeril targy kizeppont- - a targy kdzép- nagyobb meretek, | zés, kézpontosi- |tek, témeg kalt-
konstnikcia ja pontja nem van- |témeg kdltsegek | tas segek
-nagy mozgis- =F szoritoero dorol -rombhk a targy -nagyobb meg- |-romlk a hozza-
tartormarTy valtozik az 5 -nagy mozgasi |hozzaferhetosege, | fogasitartomarny | ferhetoseg
' szoritasi it és megfogasi - iitk§zésveszély
fuggvenvsaben | tartomany
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Ertékelés, Elonydk, Hdtranyok (+ ill. -)

Ollo és fogo Satupofa Harompo-
tipusa tipusu fas tipusa
MFSZ MFSZ MFSZ
+ - + - + -
-Kiz  |-vando-|-F=F(s) |-bonyo- [-pon- |-na-
MeEre- |rpl a allands  |lultabb [tos he- |gvobb
tek targy -atargy |nagy obb (lyvezes, |mere-
-egy- |kizep- kizép- meretek, |kiz- tek,
szerl (pontja  |pontja toimeg ponto- |tomeg
konst- |.F szori- |nem van. |Koltségek [=sitas kalt-
mkelo (toerd | dorol -romlik a|-na- [segek
=nagy |wvaltomk (. nagy targy gvobb |=-rOom-
moz- [2Z 3 mozgasi hozzafer- |megfo- Lk a
gastart [szoritas|az megfo- hetosege, | gasitar-|hozza-
omany (Ut fligg- |gz3sitar- |-titks- | tomany | ferhe-
VENYe- |tomdny  |zésve- toseg
ben szely
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Szoritoéero valtozasa a szoritasi ut fuggvényében
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Ipari robotok megfogd szerkezetei

Részegységei

Megfogoegység Mozgatioegység Erzékelik
(szenzorok)

ErzékelSk (szenzorok):

- van-e munkadarab a megfogéban
- csuszas slip-szenzor

- er6szenzorok
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Rugalmas (flexibilis) megfogoszerkezetek
A rugalmassdg értelmezése:

» A megfogasi tartomany nagysaga (pl.: m.)

» A megfogisi feliletek alkalmazkodoképessége,
adaptivitasa

» A szotitders adaptivitas

» A megfogbszerkezet- , illetve a megfogdpofak
cserelhetosége alapjan
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Rugalmas (flexibilis) megfogoszerkezetek

m, Megfogasi tartomany tényezo
d.’: MFSZ atfogasi tartomanya

d_ :Targy megfogasi bazisanak tartomanya
Flexibilis MFSZ—nél m =1
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Rugalmas (flexibilis) megfogoszerkezetek
»Kettdés megfogd szerkezet
Hidraulilius tolamany

MMeomunk alt alkatrész Nyers alliatrész
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Ipari robotok megfogd szerkezetei

Rugalmas (flexibilis) megfogdszerkezetek
*Magneses megfogo szerkezet

Magnets moved
to activate

gripper

\

i} RELEASE: magnetic flux bypassed by pole pieces (i) GRIP: magnetic flux passes through companent

(a) Principle of a permanent magnet gripper
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Rugalmas (flexibilis) megfogdszerkezetek
*Magneses megfogo szerkezet

Maoneses megfogo
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Ipari robotok megfogé szerkezetei
Rugalmas (flexibilis) megfogoszerkezetek

Tekercs
Vasma
Zsak , .
e | : Magnesezheto por

Munkadarab f/
wab g

e Y
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Rugalmas magneses megfogo szerkezet
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Rugalmas (flexibilis) megfogoszerkezetek

Pneumatikus megfogé ///////J a////

szerkezet / VTP
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Ipari robotok megfogd szerkezetei
Rugalmas (flexibilis) megfogoszerkezetek

Pneumatikus megfogo szerkezetek (belso, illetve kulso)

Pneumatic Air
” - cylinder pressure
~ / Hollow ;;
o 1“‘

-

‘% component [
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Rinig Elastomer
material
Cylinder d Inflatable
movemen L i
@ ot Cﬂmponent/ gripper

(a] Internal expansion gripper (b) External expansion gripper



Ipari robotok megfogd szerkezetei
Rugalmas (flexibilis) megfogoszerkezetek

Pneumatikus rugalmas ’ﬂj
ujjas megfogo szerkezet
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Ipari robotok megfogd szerkezetei

Megtogoszerkezetek (-pofdk)
cserélhetosége:

Vonatkozhat:

“* (teljes) megfogdszerkezetre,

“*megfogbujjakra (-pofakra),

2 szerszamokra
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A megfogo- és szerszamcserelok fobb feladatali
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Ar elel coarald Szealve magy volt azdrt miamyaghdeas ujabb ceardldt dpaattink (€. abra)

7. #orm. 10 bz wherbaies crarald

f. dtma. A BME GTT mianyaghisss cearslis megfogoval

£ abra A coeseld megfogeral
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Megfogd MOkods || ... [ Tdrgy |
tetilet | =" [_telitet | <7 | aiakja |

Tapadé |Rugalmas KépiékenyFﬁJukﬂhn’rn elem Eltolhato |Allithaté |
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Flexibilis megfogo szerkezetek, elemek
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RUGALMAS

MEGFOGORENDSZIEREK
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Ipari robotok megfogd szerkezetei

Lehetdségek a megfogdpofdk

rugalmas

kialakitasara

]

Merev fellilet Alakulo, valtozo feliilet
[ | | | | [
Eqy Osztott | [Tébb,osz-| [Alakuld | [Mozgd | [Ki-és be-
faliilet feliilet tatlan feliilet teliilet | |¥apcsolha-
telulet hatd fel.
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« kiirpofa = kettos » pofa o gronulatum| |e eltolhotd «odhédzios
s prizmas korpofa belélesd - pafo feliletek pofa

pofao « tetszdleges szével » magnes - « beallithato | |eelektro- v
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Rugalmas miikodo feliiletek kialakitasanak lehetGségei




Magyar kutatok elkészitettek az emberi robotkezet, amely az emberi
bor tapintomukodeéseét szimulalo, az idegrendszeri elvek szerint
érzekelo mesterséges tapintd- és megfogokészulék.

Szabadalmaztatott eljaras alapjan Pali Jeno, a
biologiai tudomanyok doktora és munkatarsai
elkeszitettek az emberi bor tapintomukodesét
szimulalo, az idegrendszeri elvek szerint erzekels
mesterséges tapinto- és megfogokészuléket.

Az eszkozt nyomtatott aramkorokbdl es erzékelokbdl
felépulo tetraéder alaku, sorokba és oszlopokba
rendezett tapintdegységek alkotjak, melyek csucsait
muanyag buborékok fedik be. A tapintofeluletet ero
nyomoerot, annak iranyat, idétartamat, valamint
mintazatat egy szoftver dolgozza fel.

A megfogokeszulek egy egyszerisitett haromujju robotkéz, amelynek
szerkezetét az Orszagos Baleseti- és Surgdssegi Intézetben 300 ferfi és
300 nd ép kezeérdl keészult rontgenkeép és a kezek biomechanikai
parameétereinek feldolgozasa alapjan tervezték meg.
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Szoritéeré meghatarozasa
(a munkadarabok biztonsagos megtogasahoz

szikséges szoritoerod)

A munkadarab — megfogé rendszert egy rendszerkeéent kell
vizsgalni.

Az erodatvitel fliqq:

“* A megfogo szerkezet, illetve a megfogo szerkezet —
munkadarab térbeli helyzetétol

** A munkadarabra hato erok eredojétol

*» A munkadarab geometriajatol

“* A megfogopofak konstrukcids kialakitasatol (pl.
alakkal, erovel zar6 megfogas aranyatol)

< A megfogopofa és a munkadarab anyagatol feluletétol

* A kornyezeti hatasoktol (pl. olaj, por, forgacs, ho,
rezgések )




Ipari robotok megfogd szerkezetei

A biztonsdagos megfogiashoz sziikséges
szoritoero:

F= K*K,*K,*m*g

Ahol:

K,: biztonsagi tényez6 K, =1,2....2,0 (minden

olyan korulmény ami nem szamszeruisithetd

pl. kornyezeti hatas, por, olaj, stb. ...)

K,: a rendszer gyorsulasatol fiigg6 tényez6:
K,=1+(a,,./2)




Ipari robotok megfogd szerkezetei

K;: a megfogo szerkezet — munkadarab
rendszer atviteli tényezoje:

m*g F = K;"m*g
> K3 >




Ipari robotok megfogd szerkezetei

A munkadarab tomege szamithaté a geometriai adatok
ismeretében. Ha a targy tomor hengeres test, a targy
tomege:

Az osszefiiggésben: d2
d a targy atmeéroje (m) _ _ T
I a targy hossza (m) m=pV =p 4 1

p a targy anyaganak
sliriisége (kg/m3)

A megfelelo egyenletek behelyettesitésével a szoritéerot
meghatarozé egyenlet az alabbi alakra hozhato:

F=KK,“"(g+a )l
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