In Fig. 3.16 se prezinta constructia modulului pentru translatia de bazd a unui robot, la care migcarea
de translatie se realizeaza cu ajutorul unei transmisii cu cupla cinematica elicoidala de rostogolire.
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Transmisiile BNS au aplicatii la robotii de sortare-distribuire. Sarcina acestor roboti este ca dintr-un
flux de obiecte diferite agezate In formatie neordonata sd recunoasca obiectele de acelasi tip si sa constituie
din ele fluxuri de obiecte ordonate. Obtinerea miscarilor necesare se poate realiza folosind constructia
prezentatd in Fig. 3.25.
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Constructia cuplelor cinematice conducitoare ale robotilor utilizind transmisii cicloidale

Transmisiile cicloidale sunt utilizate atat in sistemele de actionare cu axa orizontald cét si in cele cu
axa verticala.

In Fig. 3.35 este ilustratd constructia unei cuple cinematice conducitoare cu axd orizontald, la care miscarea
de intrare 1n transmisie se obtine direct de la un servomotor electric. Traductorul rotativ incre-mental este
menit sd asigure reactia de pozitie pentru sistemul de comandd. Desenul evidentiazd surubul de fixare a
elementului de intrare in transmisia cicloidala cu arborele motorului, unul dintre suruburile de fixare a
carcasei transmisiei pe elementul fix al cuplei cinematice antrenate si unul dintre suruburile de imbinare
dintre flansa de iesire din transmisie si elementul condus al cuplei cinema-tice antrenate. Solutia descrisa
se Intilneste in conceptia mecanismelor generatoare de traiectorie articulate.
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Constructia unei cuple cinematice conducatoare la care transmisia cicloidald are axa verticala este
prezentatd in Fig. 3.36. La solutia consideratd miscarea de intrare se introduce indirect, folosind o
transmisie sincrond cu curea dintatd, a cdrei roatd condusa este montatd pe arborele de intrare a
transmisiei cicloidale. Portsatelitul reductorului este in acest caz fixat de batiu iar miscarea de iesire se
transmite la elementul condus prin coroana trans-misiei. Aceastd solutie este utilizatd ca axa de pivotare la
robotii industriali In coordonate cilindrice. Pentru ca platforma pivotanta sa preia fortele masice exercitate
din partea dispozitivului de ghidare pe care le sustine, ea trebuie sa fie bine lagaruita fatd de batiu. O
componentd esentiald folositd In alca-tuirea acestui lagdr este un rulment radial-axial cu role cilindrice
incrucisate.

Cuplele cinematice conducatoare din dispozitivele de ghidare ale roboti-lor au in general axele dispuse
fie orizontal, fie vertical. Ele pot fi actionate similar cu cuplele cinematice conduca-toare individuale
prezentate mai inainte.
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In Fig. 3.37 se prezintd pentru exemplificare solutiile constructive ale sistemelor de actionare prin
reductoare cicloidale ale axelor unui mecanism generator de traiectorie R L R || R. La acest mecanism axa de
pivotare si axa de oscilatie a bratului sunt actionate direct. Sistemul de actionare al antebratului este insa amplasat
umeral, ceea ce presupune trimiterea miscdrii de intrare la axa antebratului printr-o transmisie sincrona
suplimentard, care in cazul de fata este cu curea dintatd. Amplasarea umerala a sistemului de actionare in discutie
prezintd avantajul rotirii decuplate a antebratului fatd de brat, simplificind programarea pe traiectorie a
robotului.
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Pentru comparatie, In Fig. 3.38 s-a redat solutia de actionare a cuplelor cine-matice conducatoare de la
mecanismul ge-nerator de traiectorie folosit la robotii SCARA. In acest caz toate sistemele de actionare sunt
coaxiale cu cuplele cinema-tice antrenate, proprietate caracteristicd am-plasamentului periferic. Structura
SCARA are avantajul rigiditatii crescute, ceea ce permite deplasarea cu viteze mai mari a punctului caracteristic
sl cu precizie marita In raport cu structura anterioara.



Dezavantajul actionarii periferice a celor doud cuple cinematice conducé-toare constd In cuplarea
miscdrilor, astfel ca orientarea antebratului rezultd depen-dentd de orientarea bratului. Desigur, ca prin
folosirea mecanismului de orientare i a unui program de conducere adecvat se poate imprima efectorului
si n acest caz situarea cerutd de aplicatie.
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Utilizarea reductoarelor cicloidale asigura solutii constructive compacte si pentru mecanismele de orientare.
Exemplul din Fig. 3.39 ilustreaza constructia unui mecanism de orientare cu doud axe: de aductie-abductie si de
supinatie-pronatie.
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