Pomiary Automatyka Robotyka 10/1998

Dobdr chwytaka pneumatycznego

dr inz. Jan Barczyk
Instytut Automatyki i Robotyki
Politechniki Warszawskiej

W PAR nr 7-8/98 przedstawiono zasady dziatania i budowe chwytakow z napgdem pneuma-
tycznym, stosowanych zwkaszcza w manipulatorach i robotach przemystowych. Zestawiono
parametry oferowanych chwytakéw z dwoma i trzema koficowkami chwytnymi.

W niniejszym numerze oméwiono wybrane zagadnienia doboru chwytakow.

Wielu producentow chwytakéw podaje ogllne wy-
tyczne, przyblizona ocene poprawnosci doboru
chwytaka do parametrow chwytanego obiektu (masy,
wymiarow, polozenia Srodka ciezkosci itp.) oraz para-
metréw procesu manipulacji, lub tez metodyke szcze-
gotowego sprawdzania r6znych zaleznosci dla danego
typu chwytaka.

Firma FESTO dostarcza program komputerowy
Gripper selection, ktory umozliwia szybko i prawidto-
wo dobra¢ chwytak do danego zastosowania. Program
ten zawiera opis chwytakow i ich dane techniczne. Ja-
ko dane wejsciowe wprowadza si¢: parametry geome-
tryczne i masowe obiektu manipulacji, przyspieszenia
w czasie procesu, rodzaj powierzchni (ze wzgledu na
wspolczynnik tarcia), ciSnienie robocze, temperature
chwytanego obiektu oraz wspolczynnik bezpieczen-
stwa. Program generuje informacje w postaci graficz-
nej i tablicy, ktory z chwytakow spelnia wymagania.

Site chwytu F, jaka powinna by¢ wywierana na po-
wierzchnie obiektu o masie 72 mozna obliczy¢ w przy-
blizeniu ze wzoru:

F,=mgk,k,

gdzie:

k, - wspOtczynnik zwigzany z typem i warunkami pra-
¢y robota, przyjmuje si¢ z zakresu od 10 do 25,

k, - wspotczynnik zwiazany z chwytanym obiektem
(wspotczynnikiem tarcia miedzy koficowkami a obiek-
tem, polozeniem Srodka ciezkosci obiektu itp.), przyj-
muje si¢ z zakresu od 1 do 2,5.

Niezbedng site F_ na ttoczysku sitownika oblicza si¢
z zaleznosci:

Fy = fpFy

gdzie:

Jr - wspotczynnik przetozenia sitowego ukladu prze-
niesienia napedu zalezny od parametrow konstrukcyj-
nych, np. dlugosci dzwigni. W przypadku najprostsze-
go chwytaka (schemat) mozna przyjacC f=1.

Oznaczenia:
F - ci$nienie robocze, bar
J - masa obiektu manipulacji, kg
K - odlegtosé punktu uchwycenia od Srodka obiektu, mm
L - wspotczynnik bezpieczefistwa: 4 - krytyczny,
3 - wazny, 2 - Sredni, 1 - normalny
M - wspotczynnik predkosciowy: od 0,01 do 9 s
(1,0 - wolno, 0,5 - srednio, 0,01 - szybko)
N - wspotczynnik przySpieszeniowy: od 0,1 do 8 m/s
(0,1 - przyspieszenie male, 3 - Srednie, 8 - duze)
Q - czas trwania obrotu chwytaka: od 0,02 do 50 s
R - odlegltosc¢ srodka ciezkosci obiektu od punktu
uchwycenia: od 1 do 2500 mm
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sygnaly pneumatyczne

Schemat budowy chwytaka z jedna ruchoma koficowka
chwytna

W tej uproszczonej metodzie wyznaczenia niezbed-
nej sily zespotu napedowego zaktada sie, ze sita chwy-
tu nie zalezy od ruchu chwytaka. W rzeczywistych wa-
runkach na chwytak dziataja sity inercji. Podczas
gwaltownego ruszania lub zatrzymania, np. na twar-
dym zderzaku, przyspieszenia moga osiaga¢ 98 m/s?
(10 g) i pojawiajace si¢ sily moga spowodowac samo-
istne otwarcie si¢ chwytaka. Dla najbardziej niekorzy-
stnego kierunku przyspieszenia wzdluz osi symetrii

chwytaka (schemat) a,, . mozna obliczy¢ ze wzoru:

Amaks. = F.‘v /(m+mt+mk)

gdzie:
m - masa uchwyconego obiektu, 72, - masa ruchomych
elementow sitownika (tlok, trzpien), m,, - masa rucho-
mej koncowki chwytaka,
czyli:

F,

§
m; +mkj

Amaks. =
i (1 +
m

Stad wynika, ze przy projektowaniu chwytaka na-
lezy dazy¢ do minimalizowania masy ruchomych ele-
mentow sitownika i konicowki chwytne;j.

W tablicy zestawiono podstawowe przypadki pracy
chwytakéw oraz wzory do obliczenia wspotczynnika
G, wprowadzonego przez firm¢ PHD Inc. dla chwyta-
koéw z rownoleglym i katowym ruchem koncowek.
W katalogu PHD Inc. dla kazdego typu chwytaka poda-
no graniczng warto$¢ tego wspotczynnika.

S - szeroko$¢ koncowki chwytnej: od 1 do 250 mm

T - kat obrotu: od 0,1 do 6 rad

U - predkosé katowa: od 0,1 do 99 rad/s

W- moment bezwladnosci: od 1 do 107 kg mm?

X - przyspieszenie katowe: od 0,1 do 99 rad/s?

Z - odlegltos¢ punktu obrotu od punktu ciezkosci
obiektu:
od 1 do 2500 mm

d - dlugosc obiektu, mm

r - promien obiektu, mm

f - wspotczynnik tarcia: od 0,04 do 0,5 (0,04 - bardzo
gladki, 0,16 - $redni, 0,5 - chropowaty)
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Zaleznosci do obliczenia wspétczynnika uchwycenia G, wg firmy PHD Inc.

Przypadek obcigzenia

Chwytak z réwnolegiym
ruchem koricowek chwytnych

Chwytak z katowym
ruchem koricowek chwytnych
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