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Funkcni vzorek

Magneticky soft-roboticky pruzinovy aktuator

BV souladu s platnou metodikou Ufadu viady

CR je uplatfiovan funkéni vzorek.

»  Funkéni vzorek vznikl v pfimé souvislosti
s feSenim SGS-2024-025

»  Zafizeni  magnetického  soft-robotického
pruzinového  aktuatoru umoznuje  soft-
robotickym uchopovym systémim linearizovat
tahovou charakteristiku a tim zjednodusit fizeni

zvysit jeho presnost.

Pozvolné stoupajici a konicky tvar pruziny
plynule  pfenasi silové pusobeni od
elektromagnetu a tim wvytvafi plynule
nastavitelné stabilni polohy s linearni zavislosti

na poloze.

Obr. 1 Fotografie pruzinového aktuatoru (tmavy)
vloZeného do silikonovych Celisti (transparentni)
Uchopového systému.
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sodomka@fel.zcu.cz Obr. 2 Staticka silova charakteristika
demonstrujici linearni zavislosti.
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