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ABSZTRAKT

Ebben a tanulmanyban egy 3D nyomtatott ujj megtervezését és validacidjat mutatjuk be, mely
engedékeny (flexibilis) csuklok segitségével képes az emberi ujj altal jellemzett
mozgastartomany megvalositasara. Az engedékeny mechanizmus alkalmazasa lehetové teszi
az alkatrészek szamanak minimalizalasat és a surlodasbol ereddé kopas kikiiszobolését. A
tervezés sordn Larry Howell és Nicolae Lobontiu alapmodelljei szolgaltak inspiracioul, és két
melyek kozil a biityok iziilet megvalositasa jelentette a legdsszetettebb kihivast. A makro-
modell analitikus vizsgéalata szerint 10 N eré hatasdra az ujj akéar 80°-os elhajlast is elér,
mikdzben a meghatarozott Young-modulus érték ajanlast ad az optimalis anyagvalasztashoz.
Tovabba kimutattuk, hogy a mozgasi sikon kiviil irdnyuld mozgas elérésé¢hez haromszoros erd
kifejtése sziikséges a sikon beliili mozgéashoz képest. Végeselem analizist az Abaqus szoftverrel
valdsitottuk meg mellyel aldtdmasztottuk az analitikus szamitdsok megbizhatosagat, igy
eredményeink jol mutatjdk az engedékeny mechanizmusok kutatdsaban rejld potencidlt.
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