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4

MELLEKLETEK

1. Melléklet: Denavit-Hartenberg eljaras 1épései abraval és homogén koordinata

0 0
'vs0o  'puis
ows— '0sod

0 0

o O © -

oPINsd (1+1) opinsp-|

sdoy *p

N -

(==}

+) oPInsp-t

s9d *z

transzformacids matrixszal (Forras: MESTER, 2011)

p 4
orinsa (1-1)

(O

opmnsa (1)

000 | o
0 1 00 , "o
=(oa y
0010 | = i
001 ! ’ g
|
P
|/ uewdazsy [/ 7 =
I\ i 3 ,er.___u\._v__ume.«:.ﬁ, )

% 5 CT v

opnsa (1-+)

opnsa-1 opInsa (1-1)
$od9 °¢
10 0 0 !
0 1 0 0 /
=(b
0 0 'bsod 'bus () /
0 0 'bus- 'bsos

<N

\
opins> (1-1)

opIns? (1+1)

opIns - 1

soday 1



67

2. Melléklet: Kinematikai vazlat
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3. Mell¢klet: 6012-2RS1 csapagy adatlapja

M(iszaki adatok

MERETEK
d 60 mm Furatatmérg
|7 D 95 mm Kiils6 atmerd
"
B 18 mm Szélesség
D D, d; =713 mm Vallatmeérs
D, =86.5mm Horonyatmérd
| ry; min.11 mm Lekerekitési méret
1
CSATLAKOZOMERETEK
fa = d min. 66 mm Tengelyvall atmérdje
‘ :fO[ d 71.2 i lyvall atmérdj
= max. 71.2 mm engelyvall atmérgje
C max. 89 mm Fészekvall atmérdje
Ds % r. max. 1 mm Tengely vagy csapagyhaz lekerekitési
sugar
= . |
L _JOR
SZAMITASI ADAT
Dinamikus alapterhelés (6 30.7 kN
Statikus alapterhelés Co 23.2 kN
Kifaradasi hatarterhelés Py 0.98 kN
Hatarfordulatszam 4300 r/min
Minimalis terhelési tényezd ke 0.025
Szamitasi tényezd fo 15.6
TOMEG
Csapagy tomege 0.43 kg
TURESOSZTALY
Mérettlirések P6
Radialis tités P6

Forras: https://www.skf.com/group/products/rolling-bearings/ball-bearings/deep-groove-ball-
bearings/productid-6012-2RS1 (letdltés datuma: 2022.08.18)
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4. Mell¢klet: Arduino Mega 2560 labkiosztas

ARDUINO
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5. Melléklet: Arduino UNO R3 labkiosztas
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6. Melléklet: Szenzor kalibracio

71

Szenzor kalibracio

Szenzor tipus: ACS712-05A
Tapfesziiltség: 5V
Fogyaszto: Két db 6v-os E10-es 2W-0s izz6
Képletek:
V-25 v,-W
b= m=—
m I 2 I 1
Meéréssorozat:
Fogyaszto nélkiil: Fogyasztoval:
Meérési sorszam | Fesziiltség [V] Mérési sorszam Fesziiltség [V]
1. 2,550 1 2,692
2. 2,549 2, 2,692
3. 2,537 3. 2,692
4, 2,522 4, 2,692
5: 2,548 5. 2,691
6. 2,547 6. 2,691
7. 2,512 7 2,691
8. 2,548 8. 2,692
9. 2,548 9. 2,691
10. 2,526 10. 2,692
11 2,534 11 2,691
12. 2,549 12- 2,691
13. 2,548 13. 2,691
14. 2,512 14. 2,691
15. 2,550 15. 2,691
16. 2,557 16. 2,691
17. 2,512 17. 2,691
18. 2,558 18. 2,691
19. 2,557 19. 2,691
20. 2,556 20. 2,691
| vi-Atlag: | 2541 | v2-Atlag: | 2,691
Szamitds:
Aramer@sség [A] Fesziiltség [V]
I of |[v. 2,541
I, 0,450 V, 2,691
Erzékenység
m | 0,334
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7. Mell¢klet: Kapcsolasi rajz

Optonica 12V (120W/10A)

Arduino MEGA 2560

Arduino UNO R3

CORONA DS-319HVLF-MG

PowerHD LF-MG
PowerHD LF-MG
PowerHD LF-MG
PowerHD LF-MG

ACS712-5A-M

DC out 5V

V€ Xew
l = ~

ATL 1 Od wnsd-soeszv  AS M0 Od

V@ -

Q I
5 g 3

AZI W D W-0109-D2000 V01 Xew
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8. Melléklet: Alkatrészek nyomtatési ideje €s tomege

Alkatrész neve Darabszam 1d6 Tomeg (g/osszes db)
Ora Perc
Tavtarté 5x18,5 4 2 14 7
Tavtarté 5x23 4 9
Alap 1 4 45 41
Csuklé_1_szervo_tarto 1 2 43 22
Csuklo_1_2 1 1 25 11
Csuklo_1_1 1 3 35 11
Csuklo_1_csapagylefogo 1 0 53 8
Csuklo_1_3 1 3 43 36
Csuklo_1_szervotarcsa 1 0 17 2
Csuklo_2_1 1 7 20 50
Csuklo_2_szervotarcsa 1 0 39 4
|merevito_1 1 0 50 5
|merevito_2 1 0 50 5
csuklo_2_csapagypersely 2 1
csuklo_2_csapagypersely_2 n 0 35 1
csuklo_2_csapagypersely_3 1 1!
szegmensl_3 10 1 a1 7k
szegmens1_4 4 1
szegmens1_1 1 3 15 25
szegmensl_2 1 3 28 25
csuklo3_szervotarcsa 1 0 28 3
szegmens2_3 1 3 40 24
csuklo3_1 1 1 15 6
csuklo3_1 1 1 15 6
csuklod_1 1 3 15 20
szegmens2_1 1 17
szegmens2_2 1 5 32 19
csuklo3_szervotarcsa 1 3
csuklod_2 1 1 32 8
|gripper_2 2 2 9 12
Igriper_fogaskerek 1 0 2% 0,5
Igripper_fogaslec 2 0,5
lgripper_3 1 1 28 9
csuklod_3 jobb 1 2
csuklod_3 bal 1 1 12 2
|gripper_4 2 1
utkozo 1 40 6
csuklo2_1_merevito_1 1 0 5
csuklo2_1_merevito_2 1 0 5
Osszes id6 [h] Osszes Tomeg [g]
61,08 421
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9. Melléklet:Vezérlo szoftver blokk diagramja
BRI
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10. Melléklet: Direkt kinematikai szamitas

Direkt kinematikai szamitas

d, = 136,68 mm
a, = 150,00 mm
az; = 150,00 mm

a, =12623 mm

DH paraméterek:
qi di ai ai cos ai sin ai
1 qi d 0 90° 0 1
2 Q2 0 a 0 1 0
3 Q3 0 a3 0 1 0
4 q4 0 a 0 1 0

Az datmenetek homogén transzformdcios matrixai:

[cosq, 0 sing; O [C, 0 S O
op, = sinq; 0 —cosq; O _ S$ 0 -C; O
£ 0 1 0 d, 01 0 d,
0 0 0 1 0 0 0 1
[cosq, —sing, 0 a,cosq, C, =S, 0 aG)
15 sing; cosq; 0 apsingy| _ [S2 € 0 ap$;
z 0 0 1 0 0 1 0
0 0 0 1 [0 0 0 1
[cosqz; —sing; 0 asc0sqs] [C; —S3 0 a3zC3]
ap,i= sinqgs cosqz 0 agsings| _ [S3 C3 0 a3S3
g 0 0 1 0 0 0 1 0
0 0 0 1 . L0 0 0 1
[cosqy —sing, 0 a,cosq,] [Cy —Ss 0 a,C4]
3p, = sinqy cosqy 0 assingy| _ [S4 Cy 0 48
5 0 0 1 0 0 1 0
0 0 0 1 o o0 o0 1
ahol:
cosq, = G, cosq, = C,, cosq; = C3, cosqy = Cy
sing; = S, sing; =S,, singz = Sz, sing, =S4
Dy meghatdrozdsa:

°p,= °D,: 'D,- 2D;- %D,

CiCa34 —CiCazs  Si C1(a4Caaq + 3023 +aC3)
op, = S1C234  —51S23¢  —Cy  S1(a4C234 +a3Cz3 +2,C3)

S234 Caza 1 a48;34 +a3523 +a,5; +dy
0 0 0 1
ahol:
S23 = S,C3 + C,S3, S234 = S23C4 + C235,
Ca3 =CC3 =S58, Ca34 = Cp3C4 — S2354
TCP vilagkoordinatdi:

X = C1(a4Cy34 +a3Cy3 + a,C;)

y S1(a4Ca34 +a3Cz3 +a,C;)

z 345234 + 33523 + aZSZ + dl
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11.1. Melléklet: Utkdzés iranyanak meghatarozasa a motoraramok alapjan

Utkézés irdnya: "y" tengely negativ irdny
Utkozési pont helye:  x = 265 mm y=130mm  z=260 mm
Mérési értékek:

Datum 1d6 R1[mA] R2[mA] | R3[mA] | R4[mA] | M[mA]
2022.10. 13. 14;40;11 1305,49 140,34 893,23 21,93 10,23
2022.10. 13. 14;40;38 1999,91 368,40 833,29 375,71 38,01
2022. 10. 13. 14;40;56 2075,93 691,49 583,31 33,62 20,47
2022. 10. 13. 14;41;15 1977,98 279,23 957,56 49,71 11,70
2022.10. 13. 14;41;34 2561,28 176,89 899,08 134,50 26,31
2022.10. 13. 14;41;53 1919,50 530,68 605,23 138,88 40,93
2022. 10. 13. 14;42;11 1954,59 425,42 1013,11 | 333,32 36,55
2022. 10. 13. 14;42;30 1884,41 36,55 1241,17 | 576,00 29,24
2022.10. 13. 14;42;48 1593,49 957,56 425,42 80,41 30,70
2022. 10. 13. 14;43;06 1650,51 248,53 609,62 43,86 27,78
2022.10. 13. 14;43;23 2106,63 435,65 1017,50 340,63 45,32
2022.10. 13. 14;43;41 1514,55 290,92 783,59 87,72 52,63
2022. 10. 13. 14;43;58 2064,23 194,44 586,23 103,80 32,16
2022. 10. 13. 14;44;18 2274,75 194,44 804,06 309,93 20,47
2022.10. 13. 14;44;36 2217,73 421,03 597,93 93,56 27,78
2022.10. 13. 14;44;54 1508,70 473,66 844,99 80,41 38,01
2022. 10. 13. 14;45;12 2286,44 707,57 941,48 149,12 19,00
2022.10. 13. 14;45;30 2226,50 948,79 818,68 160,81 48,24
2022.10. 13. 14;45;48 1790,85 469,28 752,89 267,53 35,09
2022.10. 13. 14;46;07 2556,90 482,43 340,63 43,86 35,09

Atlag: 1973,52 423,67 777,45 171,27 31,29

Hatdrérték:
R1 [mA]: 1300
R2 [mA]: 2450
R3 [mA]: 1625
R4 [mA]: 1300
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11.2. Melléklet: Utkdzés iranyanak meghatarozasa a motoraramok alapjan

Utkozés irdnya: "y" tengely pozitiv irdny
Utkézési pont helye: x = 265 mm y=-130mm  z=260 mm
Meérési értékek:

Datum Id6 R1[mA] R2[mA] | R3[mA] | R4[mA] | M[mA]
2022.10. 13. 15;15;33 2068,62 135,96 1002,88 51,17 29,24
2022.10. 13. 15;15;59 2580,29 574,53 934,17 279,23 32,16
2022.10.13. 15;16;25 1958,97 285,07 967,79 375,71 11,70
2022.10.13. 15;16;44 1426,83 201,74 657,86 233,91 40,93
2022.10.13. 15;17;04 2270,36 238,29 556,99 226,60 38,01
2022.10. 13. 15;17;14 2279,13 518,98 937,09 39,47 21,93
2022.10. 13. 15;17;24 2254,28 456,12 820,14 396,18 24,85
2022.10. 13. 15;17;34 1536,48 412,26 894,69 68,71 32,16
2022.10.13. 15;17;45 1337,66 236,83 726,57 266,07 20,47
2022.10.13. 15;17;54 1510,16 445,89 878,61 38,01 46,78
2022.10.13. 15;18;04 1497,01 426,88 953,17 217,83 19,00
2022.10. 13. 15;18;15 1989,67 309,93 811,37 514,60 49,71
2022.10. 13. 15;18;24 1804,01 62,86 631,55 211,98 35,09
2022.10.13. 15;18;34 1400,52 378,64 878,61 26,31 39,47
2022.10.13. 15;18;45 1780,62 423,96 1010,19 78,94 16,08
2022.10.13. 15;18;48 1960,43 239,75 362,56 49,71 36,55
2022.10. 13. 15;19;15 2007,22 49,71 1169,54 | 666,64 42,40
2022. 10. 13. 15;19;33 2206,04 748,50 1342,04 | 328,93 32,16
2022.10.13. 15;19;43 2062,77 236,83 573,07 62,86 35,09
2022.10. 13. 15;19;55 2233,81 372,79 1016,03 | 125,73 36,55

Atlag: 1908,24 337,78 856,25 212,93 32,02

Hatdrérték:
R1[mA]: 1300
R2 [mA]: 2450
R3 [mA]: 1625
R4 [mA]: 1300
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11.3. Melléklet: Utkdzés iranyanak meghatarozasa a motoraramok alapjan

Utkoézés irénya: "x" tengely negativ irany
Utkozési pont helye: x =320 mm y=0mm z=260 mm
Meérési értékek:

Datum Id6 R1[mA] R2[mA] | R3[mA] | R4[mA] | M[mA]
2022.10.13. 16;59;59 17,54 2565,67 1537,94 | 321,62 30,70
2022.10. 13. 17;00;44 21,93 2154,87 1476,54 | 1315,73 29,24
2022.10.13. 17;01;05 21,93 2836,12 1391,75 | 1055,51 33,62
2022.10.13. 17;01;19 23,39 2556,90 1317,19 | 1308,42 43,86
2022.10. 13. 17;01;33 23,39 2201,65 1346,43 | 1554,02 23,39
2022.10.13. 17;02;07 61,40 2916,53 1115,44 | 929,78 17,54
2022.10. 13. 17;02;20 43,86 2878,52 1363,97 | 1454,61 20,47
2022.10.13. 17;02;37 35,09 2843,43 1352,28 | 1211,93 30,70
2022. 10. 13. 17;03;09 39,47 3169,44 1217,78 | 1415,14 24,85
2022.10.13. 17;03;29 23,39 2694,32 1276,26 934,17 30,70
2022.10.13. 17;03;46 32,16 2681,16 1618,35 | 709,03 39,47
2022.10.13. 17;04;00 89,18 2758,64 1333,27 | 969,25 29,24
2022.10.13. 17,04;16 58,48 3030,56 1554,02 615,47 20,47
2022.10.13. 17;04;30 30,70 2720,63 1226,55 | 777,74 23,39
2022.10. 13. 17;04;47 43,86 3233,77 1144,68 | 1420,99 33,62
2022.10.13. 17,;05;02 23,39 2618,30 1378,59 | 1108,14 30,70
2022. 10. 13. 17;05;16 35,09 2817,12 1213,39 | 1323,04 29,24
2022.10.13. 17;05;30 24,85 1824,48 1198,77 | 1334,73 24,85
2022.10. 13. 17;05;46 30,70 2514,50 1397,60 | 1406,37 40,93
2022.10.13. 17;06;00 39,47 2594,91 1447,30 | 951,71 40,93

Atlag: 35,96 2680,58 1345,41 | 1105,87 29,90

Hatdrérték:
R1[mA]: 1300
R2 [mA]: 2450
R3 [mA]: 1625

R4 [mA]: 1300
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11.4. Melléklet: Utkdzés iranyanak meghatarozasa a motoraramok alapjan

Utkozés irénya: "x" tengely pozitiv irdny
Utkézésipont helye: x=-110mm  y=0mm z=250 mm
Mérési értékek:

Datum 1d6 R1[mA] R2[mA] | R3[mA] | R4[mA] | M[mA]
2022.10.13. 17;24;19 17,54 3135,82 40,93 68,71 40,93
2022.10.13. 17;24;37 247,06 2632,92 43,86 260,22 27,78
2022. 10. 13. 17;24;54 30,70 2586,14 19,00 112,57 26,31
2022. 10.13. 17;25;07 19,00 2597,83 8,77 39,47 40,93
2022. 10. 13. 17;25;19 8,77 2856,59 16,08 290,92 24,85
2022. 10. 13. 17;25;36 36,55 2806,89 29,24 42,40 32,16
2022.10.13. 17;25;58 30,70 2716,25 20,47 209,05 29,24
2022. 10.13. 17;26;08 26,31 2479,42 38,01 35,09 24,85
2022. 10. 13. 17;26;18 32,16 2827,35 42,40 16,08 21,93
2022.10. 13. 17;26;28 23,39 2758,64 49,71 42,40 8,77
2022.10.13. 17;26;40 33,62 2975,01 35,09 277,76 21,93
2022. 10. 13. 17;26;53 40,93 2567,13 45,32 143,27 33,62
2022.10.13. 17;27;,06 57,01 2907,76 105,26 24,85 21,93
2022. 10. 13. 17;27;20 14,62 2583,21 52,63 135,96 23,39
2022. 10. 13. 17;27;35 33,62 2495,50 68,71 86,25 43,86
2022. 10.13. 17;27;47 26,31 2967,70 45,32 419,57 30,70
2022.10.13. 17;27;57 21,93 2808,35 30,70 33,62 24,85
2022. 10. 13. 17;28;10 33,62 2830,28 33,62 130,11 5,85
2022.10.13. 17;28;20 36,55 2980,85 46,78 226,60 17,54
2022. 10. 13. 17;28;30 20,47 2963,31 24,85 171,04 14,62

Atlag: 39,54 2773,85 39,84 138,30 25,80

Hatdrérték:
R1[mA]: 1300
R2 [mA]: 2450
R3 [mA]: 1625
R4 [mA]: 1300
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11.5. Melléklet: Utkdzés iranyanak meghatarozasa a motoraramok alapjan

Utkézés irénya: "z" tengely negativ irdny
Utkozési pont helye: x =150 mm y=0mm z=400 mm
Meérési értékek:

Datum Id6 R1[mA] R2[mA] | R3[mA] | R4[mA] | M[mA]
2022.10. 13. 19;49;11 29,24 391,79 1700,21 | 114,03 26,31
2022.10. 13. 19;49;28 13,16 486,82 1627,12 | 321,62 21,93
2022. 10. 13. 19;49;43 36,55 13,16 1682,67 | 374,25 20,47
2022.10. 13. 19;49;59 39,47 369,87 1641,74 51,17 19,00
2022.10.13. 19;50;13 16,08 43,86 1749,92 | 470,74 30,70
2022. 10. 13. 19;50;27 30,70 248,53 1660,74 | 505,82 27,78
2022.10.13. 19;50;43 46,78 49,71 1839,10 | 622,78 19,00
2022.10. 13. 19;50;58 21,93 358,17 1638,81 | 350,86 45,32
2022.10. 13. 19;51;13 24,85 719,26 1638,81 | 450,27 11,70
2022.10.13. 19;51;29 19,00 624,24 1653,43 | 415,19 20,47
2022.10. 13. 19;51;42 27,78 432,73 1625,65 | 453,20 20,47
2022. 10. 13. 19;51;56 26,31 530,68 1672,44 | 330,39 39,47
2022.10.13. 19;52;12 35,09 268,99 1837,63 268,99 42,40
2022. 10. 13. 19;52;25 11,70 855,22 1828,86 | 764,58 21,93
2022. 10. 13. 19;52;38 27,78 26,31 1801,09 | 932,70 27,78
2022.10. 13. 19;52;55 36,55 97,95 1657,82 | 381,56 27,78
2022.10.13. 19;53;19 54,09 260,22 1647,58 282,15 32,16
2022. 10. 13. 19;53;34 40,93 552,61 1635,89 | 213,44 24,85
2022.10.13. 19;53;50 29,24 865,46 1729,45 | 665,17 35,09

2022.10.13. 19;54;06 5,85 945,86 1738,22 513,13 38,01

Atlag: 28,65 407,07 1700,36 | 424,10 27,63

Hatarérték:
R1[mA]: 1300
R2 [mA]: 2450
R3 [mA]: 1625
R4 [mA]: 1300
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11.6. Melléklet: Utkdzés iranyanak meghatarozasa a motoraramok alapjan

Utkézés irénya: "z" tengely pozitiv irdny irdny
Utkézési pont helye:  x =125 mm y=0mm z=415 mm
Meérési értékek:

Datum 1d6 R1[mA] R2[mA] | R3[mA] | R4[mA] | M[mA]
2022.10.13. 20;00;00 11,70 694,41 1651,97 | 154,9 33,62
2022. 10. 13. 20;00;51 23,39 502,90 1669,51 | 33,62 24,85
2022. 10. 13. 20;01;14 311,39 1235,32 1758,69 | 233,91 29,24
2022. 10. 13. 20;01;34 36,55 956,10 1763,08 | 261,68 19,00
2022. 10. 13, 20;01;55 17,54 1112,52 1635,89 | 258,76 42,40
2022.10. 13. 20;02;13 38,01 595,00 1692,90 | 149,12 33,62
2022. 10. 13. 20;02;32 17,54 181,28 198529 [ 38,01 38,01
2022.10.13. 20;02;51 26,31 789,44 1785,00 [ 90,64 21,93
2022. 10. 13. 20;03;12 16,08 68,71 1725,07 | 217,83 36,55
2022.10. 13. 20;03;31 26,31 350,86 1653,43 | 207,59 17,54
2022. 10. 13. 20;03;51 32,16 510,21 1646,12 | 232,45 43,86
2022. 10. 13. 20;04;10 24,85 1056,97 1749,92 | 203,21 21,93
2022.10. 13. 20;04;29 65,79 217,83 1768,92 | 372,79 21,93
2022.10. 13. 20;04;50 23,39 918,09 1861,02 | 267,53 32,16
2022.10. 13. 20;05;20 48,24 707,57 1672,44 | 416,65 20,47
2022. 10. 13. 20;05;39 222,21 574,53 1647,58 | 467,81 13,16
2022. 10. 13. 20;05;58 30,70 561,38 1681,21 | 172,51 14,62
2022. 10. 13. 20;06;19 16,08 945,86 1916,58 | 361,09 23,39
2022.10. 13. 20;06;39 19,00 345,01 1670,97 | 267,53 19,00
2022.10. 13. 20;06;57 138,88 1077,43 1647,58 | 239,75 17,54

Atlag: 57,31 670,07 1729,16 | 232,37 26,24

Hatdrérték:
R1[mA]: 1300
R2 [mA]: 2450
R3 [mA]: 1625
R4 [mA]: 1300
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11.8. Melléklet: Utkoz
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12.1 Melléklet: Utkdzéskor kifejtett eré mérése

Utkozéskor kifejtett eré6 mérése

Mérési értékek:

Sorszam | Eré [N] Sorszam | Eré [N] Sorszam | Er6 [N]
1. 5,41 7 3,97 1. 18,21
o 2. 5,36 o 2. 4,13 > 2 18,77
s 3. 5,13 'S 3. 4,15 s i 18,51
s 4. 4,74 S 4, 4,00 S 4. 17,12
= 5. 5,47 - 5. 4,03 = 5. 17,97
‘2’0 6. 5,23 8=,° 6. 4,27 gc," 6. 16,26
= % 5,26 a % 3,99 = 7. 15,23
gi, 8. 5,34 g)o 8. 4,00 7] 8. 15,47
= 9. 5,36 & 9. 4,01 2 o 18,62
2 10. 5,52 3 10. 4,00 N T 16,78
N 11, 5,30 > i 3,91 x 11. 18,36
o 12. 5,37 o 12. 4,08 PO 12. 17,95
= 13. 5,28 z 13. 3,90 = 13. 15,97
B 14. 5,24 P 14. 3,74 g 14, 17,50
" 15. 5,44 » 15. 3,79 » 15. 16,44
‘Q ) ‘O
N 16. 5,27 N 16. 4,01 b 16. 16,39
= 17. 5,28 = 17 3,98 = 17. 18,22
= 18. 5,21 D 18. 3,72 D 18. 17,07
19. 5,19 19. 3,89 19. 17,26
20. 5,22 20. 3,94 20. 18,24
Atlag: 5,28 Atlag 3,98 Atlag 17,32
8
,° 1 >,
) e
AN
%l
o
i 2> I

Megfogo szerkezet altal kifejtett er6 mérése

Meérési értékek:

Sorszam

Er6 [N]

1.

5,61

3,62

3,39

5,91

4,17

il [l ol Eadl Ead

3,55

Sorszam | Er6 [N]
7. 5,54
8. 4,23
9. 5,74
10. 4,98
| Atlag: 4,63
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12.2 Melléklet: Utkdzéskor kifejtett eré mérése

Utkozéskor kifejtett er6 mérése
20,00
® o (] l
18,00 l o ® o ®
hd ° ® e .
16,00 o © [
14,00
_. 12,00
Z 10,00
Y 300
w
6,00
2,00
0,00
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Mérés szama
@ Utkozés iranya: "Z" tengely negativ irdny
@ Utkozés irdnya: "y" tengely negativ irdny
@ Utkozés irdnya: "x" tengely negativ irdny
Megfogo szerkezet dltal kifejtett er6 mérése
7,00
6,00 l
@ @
5,00 (]
= 400 = ® o o
— 3,00 e
=
S 2,00
1,00
0,00
1 2 3 4 5 6 7 8 10
Mérés szama
@ Megfogo6 szerkezet altal kifejtett er6 mérése
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13. Melléklet: Reakcididd mérése

Reakcioidé mérése

Meérési értékek:
1. Pdlya 2. Pélya 3. Pdlya
Sorszam | 1d6 [s] Sorszam 1d6 [s] Sorszam | 1d6 [s]
1. 1,80 1. 1,19 1. 1,29
2. 0,87 2. 2,03 25 1,97
3. 0,79 3. 0,95 3. 1,42
4. 0,97 4. 1:25 4. 1,04
5. 1,10 5. 1,89 5. 0,98
6. 1,12 6. 0,97 6. 1,49
7. 1,00 7 1,25 7. 1,65
8. 0,94 8. 1,30 8. 1,34
9. 0,83 9. 1,14 9. 1,07
10. 0,85 10. 1,05 10. 1,69
11. 0,81 11. 1,08 11. 1,54
12. 0,91 12. 1,24 12. 1,18
13. 0,97 13. 1,14 13. 0,99
14. 1,04 14. 2,04 14. 1,44
15. 1,10 15. 1,17 15. 1,34
16. 0,84 16. 0,87 16. 1,52
17. 0,89 17. 1,42 17. 1,63
18. 0,98 18. 1:12 18. 1,15
19. 0,89 19. 1,13 19. 0,86
20. 0,79 20. 1,28 20. 0,98
Atlag: 0,97 Atlag: 1,28 Atlag: 1,33
Min 0,79 Min 0,87 Min 0,86
Max 1,12 Max 2,04 Max 1,97
Reakcid id6 értéktartomadnya: 0,79s-t6l 2,04s-ig
Reakcioidé mérése
2,50
______________ Y Y-
2,00 2
(%]
» 1,50 °, o.. °. ©qo%e0
0
S ) o ) )
=2 1,00 e} °® &
: 95_9_9_8__O_aoo_o_s____g_o_gj
0,50
0,00
1 2 3 45 6 7 8 9 101112 13 14 15 16 17 18 19 20
Mérés szama
0O1.Pilya @2.Palya @3.Padlya
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14.  Melléklet: PLA adatlap
|\
PLA - 3D nyomtaté szal Mliszaki adatlap
A PLA (Polilactic Acid, magyarul politejsav) egy tejsav alapu, bioldgiailag lebomlé mianyag. Elsésorban
magas keményitétartalmu gabonafélékbdl (kukorica, rizs, blza, de cukornadbdl is) lehet el6allitani,
tejsavas erjesztéssel és polikondenzdaciéval, vagy pedig a dilaktid polimerizacidjaval (gy(rifelnyitdsos
eljarassal). [Wikipédia)
Midszaki
Nyomtatasi ajénlésok: tulajdonségok Szabyény ik Mirdiagylg
Biztositani kell, hogy a szalak szérazak legyenek a Strdiség 150 1183 1.25 glem?
nyomtatds el6tt. A nedves levegén tartott filament a
nyomtatés s?ré"n esnétikai prob|émékh0f \f.eu'ethet. ::"!l:'d:':: Szabvany Erték Meértékegység
Nyomtatéfej hémérséklete 210 + 15 °C kozotti 8
tartomdnyban javasolt. Szakitészildrdsag 150 527 64 MPa
- i e HUz6 modulus 1S0 527 1800 MPa
A nagyobb stabilitas és jobb feliileti minGségli nyomatok
készitése érdekében hasznaljon 30-60 mm/sec-0s Szakadasi nyulds 150 527 55 %
extruder sebességét;
Nagyobb merevségii modellek készitéséhez novelje a Hajlité szilardsag 150 178 L MPa
kitoltési (infill) ardnyt 30% -ra; Utészilérdssg 150 179 54 Ki/m?
Részletgazdagabb, vagy az alametszett feliletek jobb
mindsége érdekében csokkentse a réteg (layer) rf:;te":él Szabvany frték Mértékegység
magassagat 0,10-0,15 mm-re. ulajdonsig
45°-nal kisebb sz0g(i alametszések esetén ajanlatos a Uvegesedési DSC 3 .
tdmaszokat (support) bekapcsolni. héfok (Tg)
H64ll6ség .
(HDT) @ 0.45MPa O3 = :
Layer: 0.2mm
7 Infill ' 100 ' f::;::‘s:: Szabvény Erték Mértékegység
‘l Felszini ellendllas IEC 60093 >106-109 < Ohm/cmz
[
Ajanlott nyomtatasi . Ajanlott nyomtatasi .
besllitésok Ajénlott tartomany besllitasok Ajénlott tartomany
Extrider hémérséklet 210+15°C Tapadds elGsegité nem sziikséges
Asztal h6mérséklet LY . s h6keze|§’s Ez atipus nem
(igény esetén a h6allosag utéhékezelhets!
Nyomtatési sebesség 60 + 10 mm/sec névelése érdekében)
Osszehasonlité adatok HE4ll6 PLA - Hagyomanyos PLA - ABS ( Mérési eredmények az 1SO és ASTM eldirasoknak megfelelSen).
HG6allo Hagyomadnyos
Tulajdonsagok ABS
IPareRe PLA PLA
JHGall6s4g (HDT) 176°F 80°C 130°F 55°C 85°C 185°F
|Szakit6 szilardsag 4,6 kpsi; 32 MPa 9,2 kpsi; 64 MPa 4,35 kpsi; 30 MPa
|Hajlitasi szildrdsag 7,1 kpsi; 49 MPa 14,5 kpsi; 100 MPa 10,1 kpsi; 70 MPa
JUt6 szilardsag bemetszett 25 kJ/m2 5kJ/m2 36 KJ/m2
JFolydképesség 210°C/2,16kg 12 g/10min 8 g/10min 10 g/10min (260°C/2,16 kg)
Friend Plastic Kft. web: www.filanora.eu
7300 Komlé Friemnd e-mail: hello@filanora.eu
Anna Akna 1/k Plastic tel: +36-30/318-9355
Adészam: 25842032-2-02
Forras:

https://www filanora.eu/custom/filament/image/data/srattached/2ae991al14c7bd793bc8d41fa

£49207d_PLA%20m%C5%B1szaki%?20adatlap.pdf (letoltés datuma: 2022.08.18)




