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Abstract

In this issue a build-up of a system is demonstrated which usually actuates several micro-grippers, and there are
most important grippertypes introduced. You can use a lot of micro-grippers which have different build- up and
actuating systems. Applications of these grippers depend on the given task. If you know effects during the
process of grip of a micropart then you can design the geometry of gripper by the help of finite elemente
analysis. By choosing of manner of actuation you have to advert three view-points, these are the followings: force
which is needed for actuation of gripper, excursion which is needed for jaws of gripper and the time which is needed

for fulfillment of the given task.

Osszefoglalas

Ebben a munkaban ismertetésre keriil, hogy altalanossagban hogyan épiil fel egy mikromegfogdkat miikodtetd
rendszer, valamint két jellegzetes megfogdtipus keriil bemutatasra. Attol fliggden, hogy mi az adott feladat,
szamos kiilonbozo felépitésti és kiilonbozé miikddtetési moddal rendelkez6 mikromegfogot hasznalhatunk. Ha
ismerjiik a mikroelem megfogasi folyamata alatt fellép6 er6hatasokat, akkor végeselemes analizis segitségével
megtervezheté a megfogd geometridja. A mitkodtetés modjanak megvalasztasanal jellemzéen harom szempontot
kell figyelembe venniink, amelyek a kdvetkezék: a megfogd miikoddtetéséhez sziikséges erd, a megfogd-pofak

sziikséges elmozdulasa, valamint a miivelet végrehajtasara engedélyezett idotartam.
Bevezetés

Napjainkban egyre nagyobb igények jelentkeznek a minél kisebb méretli alkatrészek legyartasaval,
mozgatasaval, és szerelésével kapcsolatban. Ahhoz, hogy ezek a feladatok megoldhatdak legyenek
kiilénb6z6 felépitést mikromegfogokra van sziikség.

A hagyomanyos technikaban a mechanikus megfogdk a leggyakrabban alkalmazott megfogé tipusok.
Ezek a legflexibilisebbek a kornyezethez, valamint a szerelendd objektumhoz valé alkalmazkodasban,
viszont méreteik linearis csokkentésével nem alkalmazhatdéak a mikrotechnikaban is ahol, a

makrotechnikéval ellentétben nagy fejlesztési igény van a kis méretii objektumok megfogasanal.[1] A

173



kis méretekben vald meghajtds problémajara kiilonb6z6 megoldasok Iéteznek, amelyek
mikromegfogoknal is alkalmazhatéak példaul: alakemlékez6 effektus, piezoelektromos és

elektromagneses meghajtas.

1. Mikromegfogot miikodtetd rendszer felépitése

A mikromanipulacidés rendszerek altaldban négy f0 egységbdl épiilnek fel, amelyek a
kovetkezok: manipulator, pozicionald egység, energiaforras €s a megfigyeld rendszer. [2]. Az

1. 4bran lathatd esetben egy finommozgatd szerkezet, két CCD kamera és egy tapegység van

felszerelve egy rezgésszigetelt asztalra.
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1. abra: Mikroszerel6 berendezés vazlata

A két CCD kamera, amelyeknek a maximalis elmozdulasa 90 mm, mutatja az elol ill. feliilnézetet. Az
egyik kamera a megfogd elott van elhelyezve - ez mutatja a megfogd és a targy kozotti fliggdleges
tavolsagot — a masik pedig a megfogd folott van, amely mutatja a megfogd és a targy kozotti

tavolsagot az x - y sikban (2. abra). A megfogd manipulalasat két mozgatdasztal biztositja.

2. abra: Szerelési elrendezés a; elol ill. b; feliilnézetben
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A vizszintes helyzetii 1 SZF - ot biztosit X iranyban torténd elmozdulassal. A fiiggdleges helyzetii 5
SZF - ot enged meg, mivel elmozdulhat az y — z sikban €s a, B, y szogben, a harom koordinatasikban.
A manipulacidhoz sziikséges fesziiltséget egy tapegységgel allitjuk eld, és vezetékek segitségével jut a

megfogd bemenetére, amelyek rézszegmensekre vannak felszerelve.

2 Kiilonboz6 megoldasok osszehasonlitasa mikromanipulacié esetén

2.1 Alakemlékez6 megoldas

Az alakemlékez0 effektust hasznaldo megfogok miikddése legtobbszor alakemlékezd 6tvozetbdl késziilt
rugokkal ill. huzalokkal valosul meg. A miikodési elv azon alapszik, hogy az ilyen 6tvozetbdl késziilt
megfogok egy meghatarozott kritikus hdmérséklet alatt maradandé alakot kapnak, és ha felmelegitik
6ket, akkor valtoztatjak a formajukat, viszont lehtitéskor visszanyerik eredeti alakjukat [3]. Az iparban
egyre jobban fejlodo anyagkutatasnak koszonhetden ez a megoldas koltség szempontjabdl kedvezd. A
nagy miikddési tthossz és az alakemlékezd hatas ereje miatt ez az elv kiilonosen alkalmas
mikromozgatok miikddtetésére (3. abra). Ezen elven dolgozd megfogdk hatranya a nagy reakcioidd.
Ez jellemzd ezekre a megoldasokra mivel ezek homérsékletvaltozas hatasara miikodnek és a

héelvezetés a reakcioidot korlatozza.

E
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3. abra: Alakemlékez6 hatassal dolgoz6 mikromegfogd

2.2 Piezoelektromos megoldas

Gyakran felhasznalasra keriill a piezoelektromos hajtas, amely lehetévé teszi a megfogd gyors
mozgasat . A piezoelektromos megfogok nagy iizemi fesziiltséget igényelnek és csak kis utszakaszok
legydzésére alkalmasak, mindazondltal nagy erdkkel képesek miikddni (4. 4bra). Legtobbszor a

piezoelektromos megfogok sziliciumbol késziilnek és altaldban a rovid utak miatt attételre van

sziikségiik. Mukodésiik azon alapszik, hogy a piezoelektromos anyagokban (pl. BaTiO,) az

elektromos és a mechanikai energia oda-vissza alakithato [4]. Ha ezekre a kristalyokra mechanikai
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fesziiltséget kapcsolunk, akkor az alakjuk deformalodik, de ez forditva is mikodik, ha mechanikai

fesziiltséget adunk ra, akkor az elektromos polarizacié hatasara potencialkiilonbség Iép fel.

Flexibilis csukld

Piez6 aktuator
Uveg

4. ébra: Piezdelektromos hajtassal miikodé mikromegfogd

Konkluzio

A kiilonb6z6  mikroszerelési illetve mikromanipuldcios megoldasok  elképzelhetetlenek
mikromegfogok alkalmazasa nélkiil. A jelenleg alkalmazott mikromegfogok még nem nevezhetdek
kiforrott megoldasoknak mivel ez a kutatasi teriilet viszonylag csekély multra tekint vissza. A
végeselemes szoftverek egyre nagyobb fejlodésével lehetové valik ezen megfogdk geometridjanak
tokéletesitése, valamint annak vizsgalata, hogy hogyan reagédlnak kiilonb6z6 villamos jellemzok

hatasara. Ezen a teriileten az ilyen vizsgalatok nagy kihivast jelentenek a jovore nézve.
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