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Osiem wyjs¢ cyfrowych karty podiaczono do clektrozaworow sterowania po-
szczegdlnymi palcami wraz z keiukiem. Dodatkowo uzyto tez wyjscia analogowego do
stcrownia pozycja kciuka. Zastosowany system sterowania umozliwial zginanie palcow
poprzez napinanie migsni pneumatycznych. Zginanie zachodzito do oporu przez catly
czas zasilania migéni. Otwarcie clektrozaworu po wytaczeniu zasilania powodowato
ruch powrotny elementow dloni. Sita zacisku byla uzalezniona od ci$nicnia powictrza
zasilajacego, natomiast predkos¢ ruchu — od nastawy stopnia ttumienia clektrozaworow.,
Przeprowadzone proby sterowania dlonig potwierdzily poprawnosé opracowancgo roz-
wiazania. Po dokonaniu niezb¢dnych zmian ustawien uktadu clektropneumatycznego
uzyskano pozadang predkosé ruchdw oraz zamicrzony poprawnos¢ chwytania.

Przedstawiony w artykule przyktad wskazuje na mozliwosé budowy modeli antro-
pomorficznych dloni przy uzyciu skromnych $rodkéw finansowych. Pomimo to uzy-
skano zaskakujaco dobre odwzorowanie dziatania modelu dloni w porownaniu z dziala-
niem dtoni cztowicka. Cclowe jest kontynuowanie dalszych prac rozwojowych opraco-
wanego modelu z uwzglednieniecm mozliwosci wyposazenia modelu w receptory doty-
ku. Jest to obecnic mozliwe z uzyciem wej$¢ cyfrowych karty. Nalezy réwniez prowa-
dzi¢ prace w kicrunku opracowania specjalnego wyspecjalizowancgo oprogramowania
do obstugi dioni. Celowe jest uwzglednienie przy tym mozliwosci uzycia kamery cy-
frowej dla zapewnienia ,,widzenia” dloni.
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HAND MODEL CONTROLLED PNEUMATIC MUSCLES

Summary

The paper presents the design of mechatronics hand model. This model is driven by
pneumatic muscle system. The 9 muscles used to movements control of the hand fingers.
USB driver connected to a computer used to control air system of muscle power.



