Spis treści:

1. Zadanie projektowe
2. Obliczenie ruchliwości
3. Analiza zadania projektowego
4. Wyznaczenie charakterystyk 
4.1. Przesunięciowa chwytaka
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Waszym zadaniem jest wyznaczenie zależności pomiędzy przesunięciem (skokiem) siłownika x w punkcie A, który znacie (będziecie go zadawać np. od 0 do 50 ze skokiem np. co 1 mm) a przesunięciem (rozsunięciem) szczek chwytaka y w punkcie C. Możecie to zrobić na wiele sposobów matematycznych (kombinujcie).

Gdy już ułożycie równanie a z niego wyznaczycie charakterystykę, to możecie w prosty sposób sprawdzi czy jest ok. Rysujecie a kartce wasz przykład w różnych położeniach zakładając x otrzymacie y (mierząc y przy założonym x powinien tyle samo wyjść co na charakterystyce, oczywiście przy tych samych jednostkach i skali). 
Charakterystyka przesunięciowa chwytaka: 
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(5.16)
gdzie


x – przesunięcie zespołu napędowego (tłoczyska siłownika pneumatycznego)


y – przesuniecie końcówek chwytaka
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 – przełożenie przesunięciowe mechanizmu chwytaka
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Rys.5.24. Model obliczeniowy chwytaka do wyznaczania charakterystyki przesunięciowej i prędkościowej
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Wyznaczyć:
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Zadanie zostanie rozwiązane metodą analityczną
Rozwiązanie:
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(5.17)

Na podstawie (5.17) mamy:
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stąd:
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ostatecznie charakterystyka przesunięciowa chwytaka
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Rys.5.25. Charakterystyka przesunięciowa chwytaka

Charakterystykę możecie wygenerować w dowolnym programie. W załączniku macie przykład w Maple 7. Równanie y w funkcji x i podczas generowania plot(y,x=0..3) wyznaczany jest y w funkcji x gdzie x jest założony (wybrany) z przedziału 0-3 .

4.2. Prędkościowa chwytaka

4.3. Siłowa  chwytaka 
4.4. Sprawdzenie graficzne charakterystyk (np. w oprogramowaniu SAM lub Inventor – Symulacja dynamiczna, innym) ocena 5.0
5. Obliczenie wytrzymałości podzespołów chwytaka przy maksymalnych obciążeniach analitycznie + MES
6. Obliczenie wymaganych parametrów napędu (liniowego, obrotowego, pneumatycznego, hydraulicznego, elektrycznego)
7. Opracowanie sensoryki do założonego zadania
8. Projekt konstrukcyjny opis + rysunki wykonawcze

9. Animacja pracy chwytaka (avi)
10. Wnioski
Opracowanie należy oddać w formie elektronicznej:
- word lub pdf

- prezentacja
- animacje avi

- projekt cad

- rysunki wykonawcze (pdf)
- obliczenia (matlab, maple)
W rysunkach wykonawczych należy pamiętać o oznaczeniach chropowatości, pasowaniach, gwintach, tolerancjach itp.
Należy pamiętać o podpisach każdego z rysunków, wprowadzeniu opisów i jednostek wykresów, spisu treści (word + prezentacja).
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