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Manipulator robota Transporter

M
anipulator robota jest przeznaczony do zastosowań na platformach robotów mobilnych, do wykony-
wania zadań wymagających manipulacji za pomocą chwytaka zamocowanego na końcówce ramienia. 
Manipulator jest modułową konstrukcją złożoną z przegubów realizujących ruchy obrotowe w wybra-
nych osiach. Możliwość swobodnego pozycjonowania końcówki ramienia zapewnia układ 5 stopni swo-

body. W układzie realizacji ruchu manipulatora zastosowano napędy cięgnowe z silnikami krokowymi. Na końco-
wym ramieniu manipulatora mogą być montowane układy wykonawcze zasilane elektrycznie lub pneumatycznie 
do wykonywania zadań chwytania i obrotu detalu. Konstrukcja manipulatora zapewnia przemieszczanie i pozycjo-
nowanie obiektów o masie do 1 kg. Manipulator może być sterowany z po-
ziomu programu komputerowego z podglądem za pomocą kamery.

Manipulator przegubowy może być zastosowany w układach zrobotyzowanych 
w przemyśle i pracach badawczych jako ekonomiczne rozwiązanie przy zapew-
nieniu stosunkowo wysokich parametrów roboczych. Przykładowe zastosowa-
nia praktyczne manipulatora obejmują m.in.:

�� automatyzację stanowisk manipulacyjnych w przemyśle,
�� pozycjonowanie detali na stanowiskach roboczych,
�� wyposażenie robotów mobilnych,
�� wykonywanie zadań na stanowiskach badawczych o dużym zagrożeniu dla 

otoczenia.

Zakład Mechatroniki

propozycja marketingowa
sprzedaż produktu        

Liczba stopni swobody:				    5

Liczba przegubów:				    3

Zasięg maksymalny końcówki ramienia:	 1000 mm

Zakres kąta zgięcia przegubu:			   180°

Zakres kąta obrotu przegubu w osi ramienia: 	 ±180°

Nośność na końcówce ramienia maks.:		  1 kg

Masa manipulatora:				    10 kg

 

Manipulator przegubowy

Okno programu sterującego
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