9. Efektory robotow przemystowych

Pogcie ,efektory” jest stosowane do oklenia chwytakow, jak i1 naezlzi

dodatkowych (np. laser, agce, palnik) w ktore mma wyposay¢ robota.

9.1. Chwytaki

Chwytak jest niezidnym wyposaeniem jednostki kinematycznej maszyny
manipulacyjnej realizagej w procesie produkcyjnym zadanie transportowadiadanie
transportowania obiektu przez masgymanipulacyjm sklada s z trzech elementarnych
Czynnaci:

1. pobrania (uchwycenia) obiektu manipulacji (przedmjo w potazeniu
pocztkowym;

2. trzymania obiektu (przedmiotu) w trakcie trwanigmazasci manipulacyjnych, tzn.
oddziatywania na przedmiot z s itzapobiegajca zmianie jego potzenia
wzgledem chwytaka, w wyniku oddziahgych na przedmiot sit ¢kkosci lub sit
bezwtadnéci;

3. uwolnienia obiektu manipulacji w miejscu docelowym.

Chwytak jest urazdzeniem naktadagym na transportowany obiekt tyle ogranitzsobody
ruchu, ile potrzeba w danym procesie produkcyjnyta. wzgkdu na sposob chwytania
wyroznia skt chwytaki:
» silowe, chwytanie (rys. 1) polega &eiskaniu lub rozeiganiu transportowanego
obiektu przez palce chwytaka zasiystarczajca do wytworzenia sit tarcia

statycznego, unienibwiajacego jego przemieszczenie;

» ksztaltowe, chwytanie (rys. 2) jest realizowaneeprpbejmowanie poleggje na

otoczeniu transportowanego obiektu przeaddovki chwytne;
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Rys. 1. ChWytanie sitowe Rys. 2. Chwytanie ksztattowe

1 — obiekt manipulacji, 2 — elementy chwytz@ 1 — obiekt manipulacji, 2 — elementy chwytzg



* podcgnieniowe (rys. 3 i 4), chwytanie jest realizowanpezez przyssanie

transportowanego obiektu.

Chwytaki paoaéeniowe § stosowane do

przenoszenia przedmiotéw ptaskich i cienkich, ktbryprzeciwlegte ptaszczyzny

sa trudno dosipne.
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Rys. 3. Budowa chwytaka podoieniowego
1 — obiekt manipulacji, 2 — elastyczna
przyssawka o powierzchni czaszy A,

3 — kolektor praniowy

Rys. 4. Proces przenoszenia elementow
szklanych

* magnetyczne (rys. 5), chwytanie magnetyczne jessostane do obiektoéw
ferromagnetycznych. W celu wytworzenia pola sit me&tgcznych stosuje @i
magnesy trwale, elektromagnesy, uktady zbudowanmagnesoéw trwatych i

elektromagnesow.
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Rys. 5. Budowa chwytaka elektromagnetycznego
1 — obiekt manipulacji, 2 — uzwojenie elektromagnes— rdzé elektromagnesu



W zalenosci od sposobu przemieszczanig gioncoéwek chwytnych chwytakéw
mechanicznych pod wptywem sity wytworzonej przezchaizm nagdowy wyr&nia sk
ruch kaicowek:

* nozycowy (rys. 6),

* szczypcowy (rys. 7),

* imadtowy (rys. 8).
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Rys. 6. Naycowe przemieszczanie Rys. 7. Szczypcowe przemieszczanie
koncowek chwytnych koncowek chwytnych
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Rys. 8. Imadtowe przemieszczenie&kowek chwytnych

Ze wzgkdu na rodzaj kacowek chwytakdéw wyrinia st chwytaki z kaicowkami:
e sztywnymi (rys. 9). Sztywno zamocowane do korpuswytaka elementy
chwytne daj pewny chwyt manipulowanego obiektu. Ekii wymiennym

naktadkom tato dostosowge do r@nego typu ksztattow;
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Rys. 9. Chwytak pneumatyczny zda@dwkami sztywnymi oraz jego przekroj

sprzystymi (rys. 10). Chwytaki te zmniejszaj niekorzystne zjawiska
towarzysace chwytaniu przedmiotow (w poréwnaniu do chwytakéav
koncéwkami sztywnymi), np. silne oddzialywanie nkdwek na obiekt w
momencie chwytania. Sita uchwytu chwytaka zad@vkami spgzystymi zaley
m.in. od sztywnéci koncowek chwytnych. Stosowanea snhajczsciej do

manipulowania matymi obiektami w matej, ograniczgmeestrzeni;

Sprezyste koncowki

Obiekt manipulaciji

Rys. 10. Ogélny widok chwytaka z koowkami spezystymi

elastycznymi (rys. 11). Chwytaki z kodwkami elastycznymi majzdolna¢
zmiany swojego ksztattu pod wptywem dostarczongjrgin (zwykle spezonego
powietrza) po to aby pewnie i delikatnie uchwyobiekt. Do zalet chwytakow z
elastycznymi kacowkami, mana zaliczy:

0 mazliwosé chwytania przedmiotéw kruchych,



0 mozliwosé tatwego nastawiania wadd sit chwytu przez zmian
wartasci cisnienia w kaicowkach,

[0 dobre przyleganie do powierzchni obiektu manipulacj
Powietrze [ T | Powietrze
—

>_ Obiekt
manipulacji
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Rys. 11. Widok chwytaka z kedéwkami elastycznymi

9.2. Narzdzia robotoéw

W zastosowaniach przemystowych robot zamiast w ¢thkyy ma@e zosta
wyposaony w specjalistyczne nagdzie (rys. 12). W zalaosci od wykonywanych zada
moa to byé:

* narzdzia spawania punktowego, tukowego;

* narzdzia do cicia wod, lasery;

* pistolety do malowania;

* narzdzia do wiercenia, wktaki do wkecania/wykecaniasrub;

* narzdzia specjalne.

Rys. 12. Robot wypogany w narzdzie do spawania tukowego



Narzdzia robotow s najczsciej urzadzeniami wykorzystywanymi do pracycznej,
a przystosowanie ich do pracy w zautomatyzowanycdmdckach roboczych polega
zazwyczaj na zaopatrzeniu ich w:

» ukfad sprzgajcy, umaliwiajacy ich odpowiednie zamocowanie na nosicielu

(np. robocie),

e ukfad automatycznego sterowania ¢@gm dostarczania materiatdbw roboczych
(np. automatycznego podawania elektrody drutowey mpawaniu tukowym) i

podawania ptynéw (np. chtodziwa),

» elementy dodatkowe (np. odeniki).
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