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 Definirea si modelul geometric al unei structuri plan 
paralele.  

 Modelul cinematic al robotului.  

 Spatiului de lucru. 

 Proiectarea constructiva a robotului. Modelul CAD. 
 



Definirea si modelul geometric al unor 
structuri plane cu 2 GDL 





Modelul geometric invers 

Modelul geometric direct 
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Date: 21 , qq pP yxrd ,;,

Solutie analitica! 

Modelul geometric direct 
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Date: PP YX , PP yxrd ,,,

Modelul geometric invers 

Solutie analitica! 
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Precizia robotului 

Modelarea spatiului de lucru cu 
maparea preciziei de pozitionare 
Valorile subunitare reprezinta 
precizie ff buna, cele supraunitare 
zone de precizie mai mica. 



Modelul cinematic al robotului plan 
paralel. Spatiul de lucru. 



Mecanism paralel cu orientare constanta 
a platformei folosind modulul plan 
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Mecanism paralel cu orientare constanta a 
platformei folosind al doilea modulul plan 
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Spatiul de lucru folosind o cupla de 
rotatie pentru C8 

Spatiul de lucru folosind o cupla de 
translatie pentru C8 



Deplasarea robotului, pe o traiectorie liniară între două puncte în spaţiul de lucru cu orientare constanta 

 mmZmmZmmYmmYmmXmmX fififi 140,49.121,370,84.400,280,245 



Proiectarea constructiva a robotului 
spatial cu orientare constanta  





Intrebari 


