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Ramię robota wyposażone w chwytak jest urządzeniem, która powszechnie spotyka się w przemyśle, np. przy automatycznym montażu różnych
elementów. W niniejszej pracy przedstawiono proces projektowania i wytwarzania elementów takiego urządzenia, oraz sposób jego montażu.
Przygotowanie modeli 3D oraz opracowanie kinematyki układu zrealizowano przy użyciu oprogramowania SolidWorks. Elementy składowe
mechanizmu zostały wyprodukowane z użyciem technologii addytywnej Fused Deposition Modeling (FDM). Pliki 3D zostały przeprocesowane za
pomocą oprogramowania UltiMaker Cure, które umożliwiło wygenerowanie kodu NC. Ostatecznie, elementy chwytaka zostały wyprodukowane za
pomocą drukarki FDM. Prezentowane urządzenie jest przygotowane w celach dydaktycznych i jest wyposażone w siłowniki hydrauliczne sterowane
ręcznie.
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A robotic arm equipped with a gripper is a device that is commonly found in industry, e.g. for automatic assembly of various
machines. The process of designing and manufacturing of elements of such a device, as well as the method of its assembly are
presented. Preparation of 3D models and development of system kinematics were carried out using the SolidWorks software.
Components of the mechanism were manufactured by means of Fused Deposition Modeling (FDM) additive technology. The 3D
files were processed using the UltiMaker Cure software, which enabled generation of NC code. Finally, the gripper components
were produced using a FDM printer. Presented device was made for didactic purposes and is equipped with manually operated
hydraulic cylinders.
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WPROWADZENIE
Zakres projektu obejmował zaprojektowanie modelu oraz
kinematykę ramienia hydraulicznego. Pierwszym etapem
naszego projektu było przygotowanie modelu ramienia w
programach takich jak NX siemens oraz Solidworks.

Kolejnym krokiem było stworzenie kinematyki. Następnie
przygotowanie plików STL, wygenerowanie kodu NC w programie
UltiMaker Cura 5.3.0. oraz użycie druku 3D w celu wykonania
zaprojektowanych elementów. Końcowym etapem był montaż finalny
ramienia.
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