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Noggrann klippning och placering av
gummikord i en form som ska virmas
upp och trycksiittas ér inte bara tid-
skrivande och enformigt, utan kan
dven utgora en potentiell risk for
den operator som skoter processen.
Att dagligen utféra samma arbet-
suppgifter och utsiittas for gummirok
ar uppenbarligen béttre limpat for en
robot. Men hur kan en robot hantera
en gummikord, och hur placeras den i
en form sa att gummit stannar Kvar?

Automatisering dr en effektiv metod for
att forbéttra industriella processer, och
en artikulerad robotarm ér ett vanligt val
for sadana uppgifter. En artikulerad rob-
otarm, som ofta har sex leder, mojlig-
gor precisa rorelser och orienteringar.
Genom att fista ett specifikt verktyg,
sasom en gripdon eller i detta fall en
gummikordklippare och dispenser, kan
roboten anpassas for olika uppgifter.

For att utvidrdera om en dispenser for
gummikord var en genomforbar 16sning
byggdes en prototyp fran grunden. Pro-
totypen bestod av bade firdiga kom-
ponenter, sasom remskivor, och flera
3D-utskrivna delar som itererades for
att hitta den mest ldmpliga designen
for uppgiften. Resultatet blev en gum-

mimatningsmekanism som kunde mata
fram gummi i takt med robotens rorelser.

Roboten med det utvecklade verktyget mon-
terat och den 3D-printade kompressionsfor-
men som anvindes vid de experimentella
testerna.

Experimentella tester av verktyget och
matningsmekanismen visade att gummit
matades ut i ritt takt, det vill sdga i takt
med robotens rorelser. Daremot uppstod
andra problem nédr gummit borjade vrida
sig kring sin egen axel efter cirka 10
centimeter.



Problemet med vridning visade sig vara
ett betydande hinder for systemet. De
komplexa vridande krafterna i korden
gjorde det svart att reglera den till synes
slumpmissiga rorelsen. Den viktigaste
lirdomen fran avhandlingen var att dven
om det designade matningssystemet
fungerade, behévdes ytterligare atgirder
for att halla gummit pa plats. Mojliga
I6sningar inkluderar lim, tejp eller dju-
pare spar, men det dr for framtida ar-
bete att utforska dessa alternativ. At-

minstone finns nu en utgangspunkt for
vidare utveckling.
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