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REZUMAT:

In lucrare se prezinti solufia constructivi a unui mecanism paralel cu misciri de translatie pe trei axe.
Solutiile structurale stabilite permit deplasdiri precise §i rapide, caracteristici importante in industria

constructoare de magini.

1. INTRODUCERE

Robotji paraleli pot  fi definiti ca
mecanisme cu lanfuri cinematice Tinchise
formate dintr-un organ terminal cu n grade
de libertate dispus pe o platforma mobila ce
se leaga de o platforma fixa prin n lanfuri
cinematice independente. Este de preferat ca
elementele motoare sa fie pozitionate la baza
si trebuie sa fie suficient de puternice intrucéat
puterea generata sa fie capabila sa
transporte nu numai sarcina dar si restul
componentelor atasate.

Avantajele mecanismelor de acest tip
sunt spatiul de lucru mare si manevrabilitatea
crescuta.

2. MECANISME PARALELE

Mecanismele de orientare spatiale sunt
mecanisme de larga utilizare in tehnica. in
primul radnd unde intra in structura unor
dispozitive care servesc la fixarea,
orientarea , pozitionarea si miscarea unor
semifabricate in vederea prelucrarii
miscarea putdndu-se realiza atat cu scopul
repozitionarii semifabricatului intr-o noua
pozitie de prelucrare sau cu scopul imprimarii
unei miscari de avans. De asemenea pe
mecanismele de orientare spatiala se pot fixa
diferite scule si dispozitive de prelucrare sau
instrumente de masura care in timpul utilizarii
trebuie sa aiba o anumita orientare spatiala
sau sa descrie 0 anumita traiectorie intr-un
volum dat. Mecanismele paralele sunt
mecanisme formate din doua platforme:una
considerata a fi fixa si una considerata a fi
mobila ; cele doua platforme sunt legate intre
ele prin “n” lanturi cinematice independente,
migcarea platformei mobile fiind introdusa
prin cele “n” lanturi cinematice, pozitionarea

lanturilor cinematice fiind controlata prin
actionari ale motoarelor rotative sau liniare.
Avantajele acestor mecanisme sunt: precizie
de pozitionare, raportul dintre masa
transportata si masa mecanismului mult
superioara fata de mecanismele seriale,
rigiditate mare datorita combinarii motoarelor
in paralel, utilizarea motoarelor de aceeasi
putere, executarea deplasarilor foarte rapid,
producerea de forte mai mari decat in
mecanismele seriale ceea ce permite o
capacitate mare de incarcare, prin inlantuire
sunt alcatuite din mecanisme simple.
Dezavantajul acestor mecanisme este spatiul
de lucru relativ restréns. Toate acestea fac ca
mecanismele paralele sa constituie o
alternativa atractiva a mecanismelor seriale
pentru operatii de Tinaltd precizie intr-un
spatiu de lucru limitat.

Robotii conceputi pe baza acestor
structuri formeaza o clasa aparte, denumita
roboti paraleli. Robotii paraleli au aparut la
inceputul anilor ‘90, putdnd asigura o
extensie a robotilor clasici seriali printr-o mai
buna precizie pozitionala, o foarte buna
comportare dinamica Si o] mare
manevrabilitate. Din pacate volumul de lucru
este mai mic, iar comanda lor este mult mai
complexa. Robotii paraleli se disting printr-un
excelent raport masa manipulata / masa
robot.



3. MECANISMUL PARALEL, TIPTTT

Vom prezenta in continuare un mecanism
spatial, paralel, trimobil,de generatie |,
capabil sa realizeze translatia pe cele trei
directii: x, y, z la elementul end-effector,dupa
un ciclu de operatii in anumite limite date.

Rezulta de aici o serie de aplicatii a
acestor tipuri de mecanisme, dintre care ne
vom opri la cele destinate robotilor industriali.
Caracteristicile pe care trebuie sa le
indeplineasca robotii industriali care au ca
mecanism de pozifionare un mecanism
paralel in contextul de mai sus, suplimentar
fata de tipurile clasice, sunt: o precizie de
pozitionare relativ ridicata, executarea
deplasarilor foarte rapid.

S-a efectuat o sinteza geometro-
structurala care a condus la obtinerea unei
solutii constructive si  anume,mecanismul
spatial, paralel, tip TTT, care are 1in
compunere numai cuple spatiale de clasa cs.

Se prezinta in figura 1 solutia structurala

a carei mobilitate se poate determina cu
formula[1]:
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Unde:
Ck= numarul cuplelor de clas’k”
fa=familia aparenta
N=numarul de contururi
fi=familia conturului
m=numarul de elemente mobile
Rezulta:
fa=1/3*3=1
M=(6-1)*3-(5-1)*3=15-12=3

Fig. 1. Mecanism spatial, paralel, tip TTT

1- surub de miscare;
2- piulita;

Din schema cinematica se observa: simplitatea
constructiva, ceea ce 1i confera structurii o
precizie ridicata si pret de cost redus; constructia
modulara care se inscrie in tendintele actuale in
realizarea robotilor industriali.



Fig. 2. Simularea mecanismului paralel de tip TTT

4. CONCLUZII

Utilizarea  mecanismelor  paralele are
urmatoarele avantaje:

* un raport foarte bun masa manipulata
/ masa robot, gratie structurii sale
fiecare motor suportand 1/n din masa
manipulatd, unde n reprezinta
numarul lanturilor cinematice
independente,

* masele mici in miscare asigura o
buna comportare dinamica ceea ce
asigura viteze si acceleratii mari (max.
6m/s respectiv 229),

e modelul geometric simplu asigura o
conducere usoara,

e precizie pozitionala deosebita (0.010-
0.005 mm).
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