BADANIE MIESNIA PNEUMATYCZNECGO DO ZASTOSOWAN W NAPEDACH
ROBOTOW
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Koto Naukowe Robotykéw "KoNaR"
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Plan prezentac;ji
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Wstep

Budowa i zasada dziatania

Badania

Przyktad zastosowania - Robot kroczacy
Podsumowanie
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Co to jest miesieh pneumatyczny? o
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Miesnie pneumatyczne podobnie jak sitowniki nalezg do
elementow realizujgcych przetwarzanie energii sprezonego
gazu na energie mechaniczng. Podanie do wnetrza muskutu
sprezonego gazu powoduje zwiekszenie objetosci i jednoczesne
skrocenie.




BUDOWA [11 ZASADA DZIALANIA



Schemat ideowy
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1. Materiat z nierozciggliwych widkien utozony w romboidalng
siatke

Rurka przeptywowa

Guma uszczelniajgca

Bloki taczaco - mocujace
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Dostarczanie i

wypuszczanie gazu Materiat z wiokien utozonych Otwor mocujacy
w romboidalna siatke
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Zasada dziatania

Podczas zwiekszania ciSnienia gazu w
miesniu, zwieksza sie jego objetos¢, dzieki
zachowaniu statej powierzchni oplotu,
miesien ulega skroceniu
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Wykonanie w warunkach domowych
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1. Materiat - koszulki olejoodporne OsKs

2. Uszczelnienie - detka rowerowa

3. Rurka mosiezna z nakrecong szybkoztgczkg

4. Mocowania - zaktadki zacisniete obejmami typu TORRO




BADANIA



Przeprowadzono badania dla dwéch muskutéow o réznych
dtugosciach roboczych:
« 10cm
« 20cm
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Zmierzone parametry
porownano z danymi z
symulatora firmy FESTO




BADANIE MIESNIA PNEUMATYCZNEGO DO ZASTOSOWAN W NAPEDACH
ROBOTOW
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Wyniki pomiaréw - muskut 10cm
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PRZYKLAD ZASTOSOWANIA - ROBOT KROCZACY



Robot w pierwotnej wersji

Brak kilku miesni
Niesprawna elektronika
Zastane elektrozawory
Luzy w przegubach
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Odremontowany robot
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Wymiana 12 miesni
Nowa elektronika
Zregenerowane
elektrozawory
Nowe przeguby |
potencjometry
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Uktad napedowy
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30 elektrozaworéw
Zasilanie - butla C0: 0,56Kg
24 miesnie

CiSnienie robocze 6-10bar



Kazda noga ma trzy stopnie
swobody (3 obrotowe)

Kazdy przegub posiada sprz€zenie
zwrotne

Kazda noga ma cztery mi€Snie (dwa
w podstawie)

Na koncu nogi zamontowano
czujnik dotyku

MiesSnie unoszgce powracajg dzieki
sprézynom
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PODSUMOWANIE



Podsumowanie

Cechy muskutow pneumatycznych:

Elastyczny - niewrazliwe na wyginanie

Nie wymagajg smarowania - przyjazne dla Srodowiska
Mogg pracowac przy duzym zapyleniu

Pracujg w cieczach

Niski koszt wykonania - nie wymagajg duzej precyzji
Mozliwe wykonanie w warunkach amatorskich
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DZIEKUJEMY ZA UWAGE

Strona projektu: http://www.konar.pwr.wroc.pl/infopage.php?id=21
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