Modelarea robotului plan
paralel cu 3 GDL

Studiu de caz




Cuprins

» Definirea si modelul geometric al unei structuri plan
paralele.

» Modelul cinematic al robotului.

A\

Spatiului de lucru.

» Proiectarea constructiva a robotului. Modelul CAD.




Definirea si modelul geometric al unor
structuri plane cu 2 GDL
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Schema cinematica a structurii plan paralele
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Modelul geometric

Modelul geometric invers

Date Necunoscute

O

Modelul geometric direct

Date Necunoscute

ai=t2 o XY
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Modelul geometric direct

Date: d, ,» O, d, r; X, Y,

Solutie analitica!
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Modelul geometric invers

Date: Xe, Yp d, r, X, Yp

1 om 2
U =2Xp — 0 — 2X%p Ve :E\/(Zr)z —(0 ) + Yo (Yo —yp f =r2—(2XF> 221 2xp)
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U =2- X, =0 —2-X,

Xp=0 Yp=a-se+b
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Solutie analitica!



Precizia robotului

Modelarea spatiului de lucru cu
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Modelul cinematic al robotului plan
paralel. Spatiul de lucru.
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Mecanism paralel cu orientare constanta
a platformei folosind modulul plan
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Modelul geometric

Xp =0, Xp=1,-C0,+R,-Cop,
Yo=0;-CO +a+b p=0,+D
Z,=h-q;-s6, »=h-r,-50,-R, -5,
« 1 2 2 « 1 d q;°C91=YP—a—b
03 2\/( ) (0 —a,) +e G 2(% 0s) 5 {qs.sgl_h yA
« 1 d
XP:qlzz(ch"‘%)"'E ql_x ___\/R2 q3 yp)
DGM: |{Yp =0, +b IGM: qu:YP—b
* 2
F,_h \/q3 —(Y, —a-b) q3=q1+2\/R12—(Q3—yP)

Unde: G5 =y(Yp—a-bF+(h-Z,F, vo=¢,

1 d
(X Yo, 2o, 001 Gp0Os) = Xp =2 (0 +05) == =0
1 £2(Xp.Yp,Z5,01,0,03)= Yp -0, ~b =0
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Mecanism paralel cu orientare constanta a
platformei folosind al doilea modulul plan




Functiile implicite

Xp =0 (X, =1,C0, +R,Co
Yo =(0; +d;)-CO, +a+b Yo =0, +b unde C|3:\/R1 —(0s — )
Zp =h—(gs +d;)-S6; Zp =h-1,56, —R,S¢
(XP:ql G =Xp
DGM: Yp =0, +b IGM:3q, =Yp —D

Zp = h—\/(q§ +d1)2 ~(q, -a)° \q\% = Xp +\/R12_|:\/(YP —a-b) +(h-Z,) _dl}z

(0. 0z, G, Xp,Yp, Zp)
£, (0, 0y Gss X5, Yp, Zp)

0, — Xp =0
q,-Yp+b=0
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f3(q1’q2’q3'XP'YP’ZP) (%‘%)2 _R12 +|:\/(YP _a_b)2 +(h_ZP)2 _dl:l =0




Validarea modelului matematic
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Determinarea analitica a spatiului de lucru
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Spatiul de lucru folosind o cupla de Spatiul de lucru folosind o cupla de
rotatie pentru C8 translatie pentru C8




Traiectorii de miscare
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Deplasarea robotului, pe o traiectorie liniara intre doua puncte in spatiul de lucru cu orientare constanta
X, =245mm, X, =280 mm,Y, =400.84 mm,Y,; =370 mm, Z, =121.49 mm,Z,; =140 mm




Proiectarea constructiva a robotului
spatial cu orientare constanta
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Modelul CAD




Intrebari




