5. Caietul de sarcini
5.1 Denumirea şi domeniul de utilizare

Dispozitiv de prehensiune şi orientare de tip semicentrare utilizat pentru manipularea de către roboţi industriali, a obiectelor cu două suprafeţe opuse plane.

5.2 Caracteristici tehnice principale

5.2.1 Caracteristici dimensionale

· dimensiuni de gabarit: 250 mm x 240 mm  x 168 mm

· deschiderea bacurilor: 

· max. 108 mm

· min. 48 mm

5.2.2 Caracteristici funcţionale

· sarcina maximă manipulată:  100 N

· dimensiunea de prehensare:

· max. 100 mm

· min. 50 mm

· forţa de strângere maximă dezvoltată: 1315 N

· momentul maxim dezvoltat de motorul pneumatic rotativ la presiunea de 0,6 Mpa: 83 Nm

5.3 Componenţa dispozitivului

	Nr.crt.
	Denumire
	Nr. desen sau STAS
	Buc.
	Material
	Obs.

	0
	1
	2
	3
	4
	5

	1.
	Bac
	DP – 00 – 01 
	2
	Al Mn1
STAS 7608 – 80
	

	2.
	Bucşă
	DP – 00 – 02
	16
	CuSn14
STAS 1972 – 76
	

	3.
	Deget interior
	DP – 00 – 03
	4
	ATNSi7Mg

STAS 201/2 – 80
	

	4.
	Şaibă distanţier
	DP – 00– 04
	20
	CuSn14
STAS 1972 – 76
	

	5.
	Bolţ I
	DP – 00 – 05
	2
	OL50
	


	0
	1
	2
	3
	4
	5

	6.
	Şaibă de ghidare
	DP – 00 – 06
	4
	CuSn14
STAS 1972 – 76
	

	7.
	Rulment 61800
	STAS 3041 – 80
	4
	–
	subansamblu

	8.
	Inel distanţier
	DP – 00 – 08
	2
	OL32
	

	9.
	Bolţ II
	DP – 00 – 09
	4
	OL50
	

	10.
	Inel elastic 10
	STAS 5848/2 – 73
	10
	OLC85A

STAS 795 – 80
	

	11.
	Şurub M10x20
	STAS 5144 – 80
	6
	gr. 6.8
	

	12.
	Şaibă Grower N10
	STAS 7666/2 – 80
	6
	OLC65A

STAS 795 – 80
	

	13.
	Perete spate
	DP – 00 – 13
	1
	Al Mn1
STAS 7608 – 80
	

	14.
	Motor pneumatic
	PRN 300 SOMMER
	1
	–
	subansamblu

	15.
	Placă de bază
	DP – 00 – 15
	1
	ATNSi7Mg

STAS 201/2 – 80
	

	16.
	Şaibă Grower N6
	STAS 7666/2 – 80
	14
	OLC65A

STAS 795 – 80
	

	17.
	Şurub M6x20
	STAS 5144 – 80
	6
	gr. 6.8
	

	18.
	Deget exterior
	DP – 00 – 18
	2
	ATNSi7Mg

STAS 201/2 – 80
	

	19.
	Pană A 8x7x3,5
	STAS 1004 – 81
	1
	OL50
	

	20.
	Camă
	DP – 00 – 20
	1
	OL70
	

	21.
	Bac
	DP – 00 – 21
	2
	OLC45
	

	22.
	Şurub M6x16
	STAS 5144 – 80
	8
	gr. 6.8
	

	23.
	Bolţ III
	DP – 00 – 23
	4
	OL50
	

	24.
	Perete faţă
	DP – 00 – 24
	1
	Al Mn1
STAS 7608 – 80
	


5.4 Descrierea principiului de funcţionare
Acţionarea dispozitivului se realizează de către un motor pneumatic rotativ. Acesta transmite momentul arborelui motor prin intermediul unei pene paralele la camă. În camă sunt practicate două canale având profil de spirală arhimedică. În canale culisează câte un rulment care transmite mişcarea la degetele interioare ale dispozitivului de prehensiune  Degetele interioare şi cele exterioare formează câte un paralelogram articulat care susţine bacurile ce realizează prehensarea obiectelor manipulate.

Mişcarea degetelor este de translaţie circulară, ceea ce asigură o deplasarea paralelă a bacurilor şi implicit orientarea de semicentrare.

5.5 Condiţii tehnice de calitate

5.5.1 Condiţii tehnice generale

Suprafeţele funcţionale ale dispozitivului se prelucrează în clasele de precizie IT6, IT7

Subansamblurile şi reperele componente trebuie executate conform desenelor de execuţie, cu respectarea condiţiilor tehnice indicate în acestea. Nu se admit abateri care pot afecta precizia dispozitivului de prehensiune.

Presiunea aerului comprimat trebuie asigurată la o valoare constantă de 0,6 Mpa pentru a se realiza o forţă de strângere corespunzătoare manipulării sigure a obiectului manipulat.

5.5.2 Condiţii tehnice referitoare la materiale

Materialele utilizate în construcţia dispozitivului trebuie să fie cele indicate în desenele de execuţie ale reperelor componente. Se impune ca materialelor folosite pentru reperele funcţionale să li se aplice o analiză de laborator pentru a avea certitudinea că ele corespund calităţii impuse de standarde.

5.5.3 Condiţii tehnice referitoare la prelucrări

Prelucrările trebuie executate cu parametrii impuşi de tehnologia aplicată, pe maşini de lucru adecvate, cu respectarea clasei de precizie impuse prin desenul de execuţie.

Se recomandă ca forma reperelor componente să fie astfel concepută încât să se realizeze condiţiile funcţionale impuse şi în acelaşi timp să fie cât mai uşor realizabile prin procedee de prelucrare obişnuite.

5.5.4 Condiţii tehnice referitoare la montaj

Montajul se va face conform unei scheme de montaj care se livrează odată cu produsul. La montare se va avea în vedere respectarea standardelor în vigoare referitoare la asamblarea dispozitivelor. Acest standarde sunt specificate în STAS 1670 – 80.

5.5.5 Condiţii tehnice referitoare la finisări şi acoperiri de protecţie

Suprafeţele exterioare ale dispozitivului nu trebuie să prezinte defecte de suprafaţă sau adâncituri în afara celor admise de documentaţie.

Componentelor supuse agenţilor externi de mediu li se vor aplica acoperiri de protecţie. În cazul vopsirii, stratul de vopsea trebuie să fie continuu, neted şi uniform, fără pete, încreţituri, bule de aer etc., să reziste la acţiuni mecanice şi la acţiunea corozivă a uleiului.

Determinarea aderenţei uleiului se face conform STAS 3661 – 65, iar duritatea peliculei de vopsea trebuie să corespundă prevederilor STAS 8009 – 67.

Suprafeţele filetate şi cele ale mecanismelor de acţionare şi de transmitere a mişcării nu au voie să fie acoperite cu vopsea.

5.5.6 Condiţii tehnice referitoare la marcare, ambalare, depozitare

Marcarea dispozitivelor de prehensiune se realizează conform STAS 1670 – 80.

Pe corpul dispozitivului se va aplica o plăcuţă din metal cuprinzând următoarele date:

· denumire forului tutelar al întreprinderii producătoare;

· codul dispozitivului;

· principalele caracteristici tehnice ale dispozitivului.

Depozitarea şi transportul dispozitivului se va realiza în stare ambalată şi conservată prin ungerea cu unsoare consistentă a părţilor neprotejate prin vopsire sau alte acoperiri de protecţie.

Ambalarea se realizează în cutie de lemn, evitându-se sprijinirea pe componentele funcţionale. Pe cutie se vor marca aceleaşi date ca şi pe plăcuţa montată pe corpul dispozitivului.

Transportul se ca realiza în condiţii corespunzătoare, cu evitarea loviturilor şi şocurilor.

Depozitarea se va face în locuri ferite de intemperii. Mijloacele de conservare se menţin până la repunerea în folosinţă a dispozitivului, dar nu mai mult de 9 luni de la data aplicării lor, termen după care conservarea se va repeta.

5.5.7 Derogări de la condiţiile tehnice

Aceste derogări pot fi făcute doar de către inginerul proiectant al dispozitivului sau de inginerul care conduce secţia în care se utilizează dispozitivul.

5.6 Reguli şi metode de verificare a condiţiilor tehnice

5.6.1 Verificarea execuţiei

Dispozitivul se va verifica piesă cu piesă (eventual prin demontare), se vor face măsurări de verificare pentru componentele care impun o precizie mai ridicată.

5.6.2 Verificarea aspectului exterior

Se va verifica aspectul exterior al dispozitivului cu ochiul liber, iar dacă se vor constata eventuale nereguli acestea se vor aduce la cunoştinţa proiectantului.

5.6.3 Verificarea montajului

Se va verifica concordanţa montajului cu schema de montaj existentă în cutia de livrare a dispozitivului.

5.7 Prescripţii privind protecţia muncii în exploatare

Dispozitivele de prehensiune sunt efectori finali ai roboţilor industriali, deci li se aplică aceleaşi reguli de protecţia muncii ca şi acestora din urmă. Se va evita în special reglarea sau repararea dispozitivului fără oprirea şi decuplarea robotului de la agentul motor.
