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POPULARNONAUKOWE STRESZCZENIE PROJEKTU

BADANIA NAD ZASTOSOWANIEM MATERIALOW INTELIGENTNYCH W
KONSTRUKCJI NOWATORSKIEGO CHWYTAKA ADAPTUJACEGO SIE DO
POWIERZCHNI OBIEKTU CHWYTANEGO

Celem projektu jest zbadanie efektu zastosowania inteligentnych materiatéw w konstrukcji chwytaka
robota. Autor zamierza skupi¢ si¢ na wykorzystaniu cieczy magnetoreologicznej (MR), czyli
substancji sktadajacej sie z oleju i drobin podatnych na zmiang pola magnetycznego, do uzyskania
efektu ludzkiego palca. Obecnos$¢ pola magnetycznego sprawia, ze ciecz MR zmienia swoja lepko$¢.
W rezultacie dochodzi do utwardzenia jej struktury w zamknigtym zbiorniku. W ramach projektu
zostanie skonstruowany nowatorski chwytak dwuszczgkowy wyposazony w specjalne poduszki z
ciecza MR, stanowiace odpowiednik ludzkich opuszkéw palca. Elementy konstrukcyjne beda
wykonane metodg obrobki skrawaniem oraz bardzo rozwijanej w dzisiejszych czasach technologii
druku 3D, mi¢dzy innymi z wykorzystaniem materiatow elastycznych.

Zaprojektowany model poduszki z cieczg MR bedzie badany symulacyjnie przy pomocy metod
elementow skonczonych dla zagadnien magnetycznych, w celu opracowania optymalnej konstrukcji
pod wzgledem generowanego pola magnetycznego. Zostanie skonstruowany nowatorski chwytak w
roznych wariantach pod wzgledem zastosowanych materiatow i rozwigzan nakladek na szczeki, w
szczegolnosci wyposazony w poduszki z ciecza MR. Badania eksperymentalne zostang
skonfrontowane z prototypami pod wzgledem zdolnosci do generowania pola magnetycznego
umozliwiajacego aktywacje cieczy MR. Nastepnie zostang poddane ocenie wtasciwosci chwytne, a
takze zdolno$¢ adaptacji opracowanych rozwigzan konstrukcyjnych do powierzchni obiektow
testowych. Zaplanowano réwniez badania poréwnawcze majace na celu weryfikacje rezultatow w
zestawieniu z innymi rozwigzaniami w zakresie chwytakow.

Zdolno$¢ adaptacji chwytakow do powierzchni obiektow jest obecnie bardzo popularnym i
rozwijanym tematem i ma na celu odzwierciedlenie zdolnos$ci ludzkiego odpowiednika. Dlon ze
wzgledu na swojg budowe jest zdolna do wszechstronnego dostosowywania swojej struktury i
ksztaltu w zalezno$ci od postawionego zadania. Jednakze, pomimo iz jest bardzo trudna do
odtworzenia, zapotrzebowanie na osiagalng cze$¢ jej mozliwosci znajduje swoje odwzorowanie w
szeroko stosowanych chwytakach robotow przemystowych i urzadzeniach do manipulacji
precyzyjnej stosowanych w przemysle. Inng dziedzing korzystajaca z dorobku naukowego w tym
zakresie jest protetyka konczyn, ktora dzieli z chwytakami przemystowymi rozwigzania w zakresie
stosowanych materiatow, konstrukcji i kinematyki. Spodziewane efekty przedsigwzigcia Stanowi
opracowanie rozwigzan umozliwiajgcych zwigkszenie adaptacyjnosci, a co za tym idzie
uniwersalnos$ci urzadzen, ktorych przeznaczeniem ma by¢ chwytanie réznorodnych w swej budowie
i strukturze obiektow. Badania przewidziane w ramach tego projektu moga by¢ przydatne przy
projektowaniu urzadzen o rozszerzonych wlasciwosciach, wykorzystywanych w srodowisku
medycznym i przemystowym.



