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ABSTRACT The manipulation robot is the technological system designed for gripping objects and the
control of movement. The machine is characterized by the fact that it can be directly controlled by the
operator. The robotic arm that is going to be presented has 3 rotational movements. Its role is the
grip, lift and detach an object by means of two claws powered by two gears, each one having 48 teeth.
On the robotic arm we can find an ON/OFF switch which allows opening and closing of the electric
circuit. The control part operates via a remote control with six buttons and three switches which allow
the changing of direction, one for each motor.

CUVINTE CHEIE: modelare, brat robotic, realizare practica.
1. Introducere

Lucrarea are ca scop proiectarea si modelarea unui brat robotic capabil sa prinda, sa ridice si sa
deplaseze un obiect. Actionarea acestuia se va face cu ajutorul a trei motoare de curent continuu Arduino.

Bratul robotic este un sistem compus din mai multe elemente: structura mecanica, actuatori,
senzori, precum §i un mecanism de orientare. Structura mecanicd permite buna functionare. Actuatorii
sunt Intrebuintati la actionarea elementelor §i interactiunea cu mediul sistemului. Mecanismul de orientare
are grija ca robotul sa isi indeplineasca obiectivul cu success. Calculatorul comanda motoarele si planifica
miscarile care trebuiesc efectuate [3].

2. Stadiul actual

Robotii industriali se utilizeazd in multe domenii. Spre exemplu acestia se folosesc in uzine la
procesele tehnologice de sudare, vopsire, la ambalare.

Din punct de vedere al performantei, bratul robotic manipulator functioneaza dupa un program
rigid prestabilit. Pozitia obiectului este stabilita dupa coordonate fixe. Este condus direct de operator,
comandat direct sau de la distantd (in cazul substantelor radioactive). Ca si aplicatii, in domeniul terestru
acestia efectueaza atat operatii principale (de control, sudura, vopsire, ambalare), cat si operatii auxiliare
(transport, stocare).[1]

3. Proiectarea si modelarea bratului robotic

Proiectarea si modelarea bratului robotic s-a realizat cu ajutorul unui software specializat.
Avand 1n vedere masele componentelor bratului robot, s-au calculat fortele cu care actioneaza
primele doud motoare, atat fara sarcina (Tabel 1) cat si cu sarcind (Tabel 2).

Tabelul 1. Calculul fortelor fara sarcina

Nr. crt. Denumire Formula de calcul Valoare

1 Forta motor 1 F, =mgg [N] F; =0.118+9.81 F, =1.16N
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2 | Fort;,é m0t0r2 FZ = m2 *g [N] ‘ F2 = 0_066*9_81, FZ — 0.65 [N]
Tabelul 2. Calculul fortelor cu sarcina
Nr. crt. Denumire Formula de calcul Valoare
1 Forta motor 1 F, =mg.g[N] F,, =0.138%9.81
F,, = 135[N]
2 Forta motor 2 F, =m, g [N] F,, = 0.086*9.81
F., = 0.84[N]
Pentru proiectarea si modelarea suportului bratului robotic s-au parcurs mai multe etape, si
anume:

Alegerea planului de lucru,

Alegerea sistemului de axe,

Desenarea unui patrulater cu centrul in origine,

Cotarea patrulaterului,

Extrudarea patrulaterului,

Revenirea 1n schitd si desenarea cercurilor pentru gauri,
Cotarea cercurilor,

Gaurirea,

Introducerea suruburilor,

Salvarea pieseli.

in figura 1 sunt prezentate elemente cinematice modelate.
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f) .g) -h)

m)
Fig. 1. a) suport, b) ax, c) roatd dintata, d) suport, e) motor, f) distantier, g) piulita, h) brat,
i) motor, j) saibd, k) roatd dintata, 1) element prindere, m) capac 1, n) capac 2, o) element

In figura 2 este prezentat ansamblul format din elementele cinematice prezentate anterior.

Fig. 2. Brat robotic
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4. Realizarea practica a bratului robotic

Dupa ce s-au modelat toate elementele cinematice s-a realizat practic bratul robotic
cunoscandu-se toate dimensiunile si toate cotele necesare.
In figurile de mai jos se vor pune in evidenta partile componente ale bratului robotic.

Cornier pentru
prindere

Surub pentru
prindere cornier

Roata dintata

Fig. 3. Suport

Motor pentru
realizarea miscarii Palete brat
de rotatie
Distantier
Suport pentru
motor
Motor Falci pentru
prindere

Roti dintate
pentru angrenaj

Fig. 5. Sistem manipulator
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Buton rotire dreapta Buton coborére brat

Buton deschidere
sistem de prindere

Buton rotire stanga

Buton inchidere
sistem de prindere

Buton ridicare brat

Comutator de sens

Fig. 6. Telecomanda

Pentru a se efectua comenzile descrise mai sus se prezintd schema electrica care sta la baza
functionarii telecomenzii din figura 6.

Fig. 7. Schema electrica

In figura de mai sus este prezentata schema electricd a bratului robotic. Cu rosu este desenat
sensul pozitiv, cu negru sensul negativ, iar cu albastru restul conexiunilor. Sursa de curent o reprezinta
doui baterii alkaline a cite 1.5V fiecare. In momentul in care intrerupitorul K se afld pe pozitia ON,
acesta da voie curentului electric sa circule. Cele trei comutatoare (K1, K2, K3) a cate doua pozitii fiecare
au rolul de a schimba sensul celor trei motoare de rotatie. Astfel, comutatorul K1 actioneaza asupra
butoanelor B1, B2 care au rolul de a realiza miscarea de rotatie a motorului 1 in partea dreapta, respectiv
stangd; comutatorul K2 actioneaza asupra butoanelor B3, B4 dependente de motorul 2, iar comutatorul
K3 este legat de butoanele B5 si B6 care actioneazd asupra motorului 3. Diodele D1, D2 sunt diode
IN4007 si reduc tensiunea cu 0.7V pe motorul 1. Aceleasi caracteristici le au si D3, D4, insd acestea
actioneaza asupra motorului 2.

Ansamblul final este prezentat in figura 8.
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a)

Fig. 8. Brat robotic manipulator: a) gripper in pozitia inchis, b) gripper in pozitia deschis

5. Concluzii

In aceasta lucrare s-au avut in vedere mai multe etape de lucru:

In prima etapa am efectuat un studiu asupra robotilor utilizati in industrie.

A doua etapa a constat in calculul fortelor celor doua motoare in doua cazuri (cu si fara sarcind).
A treia etapa a constat din modelarea bratului robotic, iar in final s-a realizat practic.
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