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DENUMIREA
ELEMENTULUI . SIMBOL
. Ty
vy
Elernent coloana T
i H
Element brat — e
 pem
Element "offset" - ‘_/

In cele de mai sus, simboalele cuplelor cinematice In a céror compenentd intrd

elementele amintite au fost desenate cu linii intrerupte.

3.2.2 Mecanisme generatoare de traiectorie (MGT). Spatii de lucru.

Se definegte ca spatiu de lucru entitatea geometricA care contine multimea
pozitiilor posibile ale punctului caracteristic. Spatiul de lucru este delimitat de puncte, linii
sau suprafete. In Tab. 3.3 se prezintd schemele cinematice ale MGT pentru Mgr=1,n=2

gi cs=1.

Tab. 3.3

NR.
CRT.

SIMBOL

SCHEMA CINEMATICA

OBSERVATH

SI SPATIUL DE LUCRU
-+

%
&,

% Spafiul

> delucru

Dand diferite valori un-
ghiului ¢4, punctul O poate
ocupa erice pozitie In spa-
tiul de lucru y, - care
reprezinta cursa unghiula-
ra totald a elementului 1.

‘orice pozitie din spatiul de

Dand diferite valori para-
metrului x,, punctul carac-
teristic O poate s atingd

lucru O'0" care reprezinta
cursa liniard totald a
elementului 1.

Dupé cum se vede, un spatiu de lucru unidimensional se delimiteaza prin pozitiile
extreme ("de capat de cursa") ale punctului caracteristic.

Schemele cinematice ale MGT cu topologie seriald sunt simbolizate prin
intermediul girului de simboale ale cuplelor cinematice de ciasa V (de rotatie R gi de
translatie T), scrise in ordinea succesiunii lor de la baza spre efectorul final.



Axele cuplelor cinematice conduc3toare pot fi paralele,
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se pot intersecta sub

anumit unghi sau se pot incruciga sub un anumit unghi. In ultimul caz, pe langa lungimile
elementelor, caracteristic pentru schema cinematics este si lungimea perpendicularei

comune a celor doud axe Incrucigate, denumita "offset”,

Tab. 3.4

NR, SCHEMA CINEMATICA
CRT. SIMBOL S| SPATIUL DE LUCRU

OBSERVATH

Dand valori diferite
unghiurilor ¢ §i s,
punciul O poate fi adus
in orice pozitie din spa-
tiul de lucru (colorat in
ari. Cu wy; s-a notat
cursa unghiulara totala a
elementului 1.

Dand wvalori  diferite
coordonatelor x; si yi,
punctl O poate fi
deplasat In seatiul de
lucru O'C"O™0" oriunde.
Lungimea 0'0" = OO
este cursa elementului 2
iar 0'0" = 0'0" este
cursa elementuiui 1.

Modificand valorile para-
metrilor ¢, si x; punctul
caracteristic o] se
deplaseazd Tn diferite
puncte ale spatiului de
lucru (colorat in gri).
Unghiul y, reprezintd
cursa  unghiulard a
elementului 1.

4 Tar?

O|l

Prin modificarea valorilor
celor doi parametri x, i
@2, punctul caracteristic
O poate fi pozitionat in
orice loc din spatiul de
lucru. Lungimea seg-
mentului B'B" reprezint3

cursa elementului 1.

In simbolul schemei cinematice se indica ca sl exponent

atagat simboluiui cuplei

cinematice conducéatoare curente, unghiul de intersectie sau de incrucisare a acesteia cu

axa precedentd (exceptie fac axele paralele). intre simboalele
Incrucisate se inscrie deasemenea printr-un numar "a" offset-ui.

a doud axe succesive
Spre exemplu, Ra T *

simbolizeaz o ax# de rotatie Incrucigatd sub unghi drept cu o axa de translatie iar intre

ele existd un offset

Tab. 3.5
TTT TRR
RTT RTR ]

IRT oo RRY

- - i

"a". In Tab. 3.4 s-au
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prezentat schemele cinematice cu spatiile de lucru aferente MGT pentru Mgy =2, n = 3 si

cs=2.

Structurile posibile ale MGT avand Mgr=3, n=4 si cs=3 sunt Inscrise In Tab
3.5. Unele dintre aceste structuri sunt utilizate frecvent pentru realizarea sistemelor
mecanice ale robotilor. In Tab. 3.6 se prezinta schemele cinematice $i spatiile de lucru ale
MGT cu ¢, = 3 cele mai raspandite.

: Tab. 3.6
DENU- SCHEMA CINEMATICA $! SPATIUL DE LUCRU
|
AL SIMBOL | \MRE Dupé STAS Dupa 150
L o
:
LB
1] & 2
£ |2
L2 B
=
% %
Dénd parametrilor x, y, z valori carecari punctui O poate fi poziflonat
oriunds in interiorul volumului paralelipipedic 0'0*0*GVo'oY'ovio"
care reprezinta spatiul de lucru. Latura 0’0" esie cursa elementului 1,
latura O'0Y este cursa lui 2 si latura O'Q" este cursa lui 3
g
8 B
2 f ‘§
= 2
é ' Dand parametrilor @4, y, z valori oarecari, punctul O poate fi pozitionat
L oriunde in volumul cilindric inelar de grosime O'O" si de indlfime

0"0™. Unghiul la centru al cilindrului reprezintd cursa unghiulard a
elementului 1, lungimea segmentului O"C™ este cursa elementului 2

iar lungimea segmentului O'Q" este cursa elementului 3
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Tab. 3.6 (continuare)

DENU- SCHEMA CINEMATICA Si SPATIUL DE LUCRU
NI [ BiBOL MIRE Dupa STAS Dup4 I1SO
o
}’-j—-ﬁf
2'v3
Bi |
A
L
- Secliune prin axa cuplei de rotatie A ’
OI
2
E 1
:g Ya
- 17
t- 2 At \
3 + g 0 /‘%l A lo]
"1k
o=

- Sectiune perpendiculara pe axa cuplei de

rotatie A

Dand parametrilor ¢,, @, §i X, valori oarecare, punctul O poate fi
deplasat in orice pozitie in interiorul spatiului de lucru avand forma
sectorului sferic 0'0"0™OV0Y0QY'OY'OM, Latura O'O" reprezint3 cursa
elementului 3, unghiurile , §i Y, sunt cursele elementeior 2 §i 1.
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- Sectliune perpendiculard pe axa cuplei de
rotatie A

: Tab. 3.8 (continuare)
NR | siveor | DENU- SCHEMA CINEMATICA $i SPATIUL DE LUCRU
MIRE Dupa STAS Dupa ISO
2 e
B 1
A
%— 0
.§ W2
o -
4| % § 0 /@ i A
4
-

Dand parametrilor @, ¢, §i @ valori diferite, punctul O poate fi
deplasat oriunde in spatiul de lucru 0'0"0™0V0'0"'0"0O"™"0™0*, cu
suprafele sferice si conice. y, , Y, §i Ys sunt cursele unghiulare ale

elementelor 1, 2 si 3.
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Tab. 3.8 (continuare)

DENU- SCHEMA CINEMATICA Sl SPATIUL DE LUCRU
Sl
NR |.8IMBOL | pyre Dupa STAS Dupa 1SO
- P
4 [+ 4 g
* ?
Dand parametrilor ¢,, ¢, si z; valori diferite, punctul O poate fi
deplasat oriunde Tn interiorul spatiului de lucru cilindric, inaltimea O'Q"
a acestui spatiu reprezinta cursa elementului 3.

3.2.3 Mecanisme de orientare (MO). Unghiuri de servici i auxiliare.

S-a aratat cd mecanismul de orientare joaca rolul articulatiel pumnului (carpiene) a
omului. Tn solutie complets, el realizeazd rotirea obiectului in jurul a trei axe
perpendiculare concurente intr-un punct. Aceste migcari de rotatie poartd numele generic
de migcéri de orientare, avand fiecare o denumlre Tn functle de axa in jurul céreia se
realizeaza. Tn Fig. 3.5 s-a reprezentat ReEsEsTerwmem : ' ;

sistemul de axe concurente atasat Aduci‘g‘ab;"-'ci’e
articulatiei carpiene umane, cu indicarea | els T
denumirilor migcérilor de rotatie de SUplnmi&prmagle

orientare In jurul fiecéarei axe, derivate
din anatomie. Fiecare denumire este "--1/’\
compusé din cate doua cuvinte, fiecare
indicand un sens de miscare, de obicei
raportat la situarea trunchiului uman
relativ la articulatia carpian3, prefixele
"pro” si "ad" avand semnificatia unor T Fleiiaiaktencls
migcari de apropiere de trunchi. y (Pitch) .

In conformitate cu cele de mai | gig 3.5 Migcarile de orientars ale articulatiei carpiene |
_ sus, migcarea de rotatie in jurul axei Ox
poartd numele de aductie-abductie, cea in jurul axei Oy, flexie-extensie gi cea in jurul axei
Oz, supinatie-pronatie. In literatura de Robotica, miscarile de orientare se mai denumesc
si dupd misgcarile unei nave pe mare, folosindu-se terminologia aferentd In limba engleza,
in conformitate cu aceasta, rotatia in jurul axei Ox poartd numele de Yaw, cea in jurul axei
Oy, Pitch, iar cea in jurul axei Oz, Roll.

In cadrul mecanismelor de orientare fiecarei migcari 1i este aferent cate o cupla
cinematicd de rotatie conducatoare.

Mecanismele de orientare au atitea grade de libertate cate cuple cinematice
conducétoare contin:

L=cq, (3.13)

Le123] (3.13)
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