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L STOWARZYSZENIE

1. Cel i zakres pracy

-symulacja ruchu robota w celu wyznaczenia sit i momentéw sit reakcji
w parach kinematycznych,

statyczne proby rozciggania materiatéw,

-wyliczenie modutu Younga dla materiatow,

-optymalizacja elementow konstrukcji.
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 Budowa modelu symulacyjnego

2. Adams/View MD Adams
Edit View Build Sim

= Symulacja
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5. Analiza wytrzymatosciowa elementéow robota

Analiza Static Structural
- deformacje

: Static Structural
otal Deformation
ype: Total Deformation
Unit m
ime: 1
2

A: Static Structural
Total Deformation
Type: Total Deformation
Unit: m

Time: 1
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- odksztatcenia wzgledne

A: Static Structural
Equivalent Elastic Strain
Type: Equivalent {von-Mises) Elastic Strain
Unit: mfm

Time: 1
2012-08-03 19:30

A: Static Structural
Equivalent Elastic Strain
Type; Equivalent {von-Mises) Elastic Strain
Unit: m/m

Time: 1
2012-08-03 20016

0.0056851 Max
0.0050535
00044218
00037901
00031584
00025287
0001895
00012634
0000631568
9.3127¢-14 Min

0.0076051 Max
0.0067601
0.0059151
0.0050701
00042251
0.00338
0002535
0.00169
0.00084501
1.9635¢-12 Min

- haprezenia

A: Static Structural

Equivalent Stress

Type: Equivalent (von-Mises) Stress
Unit: Pa

A: Static Structural

Equivalent Stress

Type: Equivalent {von-Mises) Stress
Unit: Pa

Time: 1
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*Analiza topologiczna

B: Shape Optimization
Shape Finder

Type: Shape Finder
Unit: kg

Time: 0

2012-08-03 19:34
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Zapraszamy wszystkich zainteresowanych do prezentacji dokonan!

.analiza wytrzymatosciowa wybranych elementéw konstrukcyjnych robota,

| 3. Symulacja ruchu robota w programie MD ADAMS

.0

J

Salon technologii CAXx

www.eurotool.krakow.pl
16 - 18 pazdziernika 2012 r.

Maciej CADER, mcader@piap.pl
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw PIAP

Wyspa Plakatowa Stowarzyszenia ProCAXx

Maciej TROJNACKI, mtrojnacki@meil.pw.edu.pl, Katarzyna BLASZCZYKIEWICZ
Politechnika Warszawska, Wydziat Mechaniczny Energetyki i Lotnictwa

FUROTOOL

10-18.10.2012 Krakow

2. Obiekt badan

*Przeznaczenie robota — poruszanie sie

w srodowisku typowym dla cztowieka:

w pomieszczeniach (rowniez po schodach)
| na otwartej przestrzeni.

«Zmienna struktura kinematyczna
ze wzgledu na rekonfiguralnosc¢ robota.

*Moduty robota: korpus (R), pedipulatory (P),
moduty hybrydowe koto-stopy (H), wieza (T),
manipulatory (M) oraz chwytaki (G).

Wymiary robota w przyjetej konfiguracji
z wyprostowanymi cztonami w mm:
272 x 1682 x 329.

*Masa catkowita robota: 7,899 [kg].

Analiza mozliwosci zastosowania technologii przyrostowego ksztaltowania wyrobow
do wykonania prototypu robota mobilnego Cameleon

Badane materiaty:

ULTEM 9085 (FLC ™™
PC (FDM),
FC 720 (PolyJet),
PA 2200 (SLS).

« Wydruk probek
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4. Statyczne proby rozciggania materiatow

= Obliczenia

Probki z karbem wykonane z materiatu PC

Probki bez karbu wykonane z materiatu
ULTEM 9085

Wyznaczenie modutu Younga dla probki
z karbem wykonanej z materiatu ULTEM

4

9085
- Wyniki
Sita zrywajaca Granica plastycznosci
Modut Younga E [MPa] c KN R IMPa
Materiat | Technologia max [KN] m | ]
Dane |Dla prébek | Dla probek | Dla prébek | Dla probek | Dla prébek | Dla probek
katalogowe| z karbem | bez karbu | z karbem | bez karbu | z karbem | bez karbu
PC FDM 446 407.49 - 2.08 - 52.03 -
ULTEM 9085 FDM 500 488.42 499.23 2.23 2.47 55.78 61.77
PA 2200 SLS 416 - 342.47 - 2.00 - 50.18
FC 720 PolyJet 520 334.98 2.06 51.54
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