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Robotica, stiinta conceptiei si construirii robotilor, este parte componentd a me-
catronicii — stiintd ce studiaza totalitatea principiilor, metodelor si mijloacelor
necesare realizarii produselor.

Robotul este o masina automata ce indeplineste functii variate specifice omului
atat in productie, medii nocive sau subacvatice, spatiu cosmic, cat si in locuinte.
Acesta constd din sistem de alimentare, sistem de dirijare si sistem de locomotie.

Conform statisticii, circa 41% dintre roboti sunt destinati deplasarii (transferului)
diferitelor obiecte, fiind evident inzestrati cu diferite tipuri de prehensoare. Restul
robotilor sunt cei ce efectueaza sudurd, curatare, vopsire, masurare etc. [1].

Cuvantul ,,prehensor” isi are originea in limba latind, prehenso semnificand
apucare, prindere cu mana. Prehensorul robotului este mecanismul de prindere cu care
acesta prinde obiectul deplasat, il deplaseaza si il instaleaza in locul destinat.

In functie de constructie, prehensoarele pot fi mecanice, pneumatice, magnetice
si speciale [2].

Cele mai raspandite sunt prehensoarele mecanice care realizeaza prehensiunea
prin intermediul fortelor mecanice de contact. Acestea sunt inzestrate cu bacuri
(Fig.1) sau tentacule (Fig.2) de diferite constructii.
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Fig.1. Prehensor cu bacuri Fig. 2. Prehensor cu tentacule

Avantajele prehensoarelor mecanice sunt precizia sporita de pozitionare,
capacitatea portanta mare, constructie compacta.

Ca neajunsuri ar putea fi mentionate greutatea proprie sporitd, domeniu de
utilizare redus, adaptabilitate joasa.
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Prehensoarele pneumatice sunt bazate pe principiul diferentei de presiuni ale
mediului inconjurator si interiorul elementului de contact al prehensorului.
Constructiile acestor prehensoare pot varia de la prehensoare cu ventuze (Fig.3) la
prehensoare cu camere elastice (Fig.4).

Fig. 3. Prehensor cu ventuze Fig. 4. Prehensor cu camere elastice

Avantajele prehensoarelor pneumatice sunt costul redus si constructie simpla,
neajunsurile — precizie joasa de pozitionare, prezenta mediului gazos si cerinte
speciale fata de calitatea suprafetelor pieselor.

Prehensoarele magnetice (Fig.5) prind doar piese din material feromagnetic prin
intermediul magnetilor continui sau al electromagnetilor.

Fig. 5. Prehensor magnetic

Avantajele prehensoarelor magnetice sunt costul redus si constructie simpla, nea-
junsurile — posibilitatea prinderii doar a materialelor feromagnetice, imposibilitatea
selectarii unei piese dintr-o multime, lucru la temperaturi sub 60°C.

Prehensoarele speciale sunt cele ce sunt destinate prinderii pieselor cu proprietati
exclusive, spre exemplu celor de dimensiuni foarte mici sau deosebit de fine.
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Drept exemplu pot fi aduse prehensoarele bazate pe efect electrostatic (Fig.6),
electroadeziv sau cu elemente din metale cu memorie (Fig.7).

Fig. 6. Prehensor electrostatic Fig. 7. Prehensor din metal cu memorie

Prehensoarele pot fi active sau pasive: cu mecanism de antrenare sau fara.

Tn calitate de mecanisme de antrenare pot fi untilizate motoare electrice,
pneumatice sau hidraulice, rotative sau liniare. La prehensoarele cu elemente din
metale cu memorie, elementele vizate antreneazd mecanismul de prindere prin
deformare la schimbarea temperaturii din preajma lor.

Alimentarea mecanismelor de antrenare ale prehensoarelor poate fi efectuatd cu
curent electric sau agent comprimat (aer sau lichid).

In functie de sarcinile concrete, formele si dimensiunile pieselor operate,
numarul si formele tentaculelor (ventuzelor, magnetilor), formele si dimensiunile
prehensoarelor pot varia.

Perspectivele dezvoltarii prehensoarelor sunt [3]:

o ridicarea gradului lor de universalitate;

o utilizarea in constructia prehensoarelor a materialelor moderne, mai

performante;

e utilizarea traductorilor, senzorilor de diferite tipuri si a vederii artificiale.
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