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SISTEM ROBOTIC DUBLU HEXAPOD CU SPATIU DE OPERARE EXTINS

DESCRIEREA INVENTIEI

Inventia se referd la un sistem de pozitionare robotic dublu hexapod, format din doi
hexapozi suprapusi, cunoscufi si sub numele de platforme Gough-Stewart si constituie
perfectionare a inventiei nr. 125589/2016. Hexapozii sunt sisteme de pozitionare cu sase
grade de libertate, realizeazd pozifionarea si orientarea elementului final prin modificarea
coordonatd a lungimii celor sase picioare si se caracterizeaza prin precizie si rigiditate mare,
dar au dezavantajul unui spatiu de operare relativ limitat.

Sistemele de pozitionare dublu hexapod sunt sisteme robotice cu cinematica paralel-
seriala, numite §i sisteme hibride, §i imbind intr-o anumita misurd avantajele sistemelor
seriale si paralele. O posibild constructie a unui robot dublu hexapod este descrisd in brevetul
nr. 125589/2016: ,,Sistem de pozitionare robotic multi hexapod”. Aceasta constructie, bazata
pe cuplaje cardanice, numite §i cuplaje universale, realizeazi obiectivul general al sistemului,
si anume mdrirea spatiului de operare, comparativ cu cel al unui hexapod simplu. Pe de alta
parte, modul de fixare al cuplajelor cardanice introduce el insusi o limitare, deoarece cuplajele
cardanice prezintd prin constructie un anumit unghi maxim de inclinare al axelor de simetrie
al celor doud semicuplaje. Constructia avand cuplajele cardanice perpendiculare pe planurile
platformelor prezintid avantajul simplitatii si este usor de realizat prin tehnologii clasice de
prelucrari prin aschiere. Montarea cuplajelor cardanice perpendicular pe platformele
inferioara, respectiv superioard ale fiecirui hexapod, determind insd ca acestea sda aiba in
pozitia initiald, care este o pozifie mediand, un unghi de inclinare intre cele doud semicuplaje
nenul, care iroseste o parte din unghiul util al cuplajului, ceea ce se traduce printr-o limitare a
spatiului de operare. Un alt dezavantaj al constructiei prezentate in brevetul nr. 125589/2016
este numdrul mare de piese care o compun, ceea ce introduce erori de executie si de
pozitionare relativa, ce se traduce printr-o eroare de pozitionare a elementului final relativ
mare. Constructiile uzuale ale sistemelor dublu sau multi hexapod bazate pe cuplaje cardanice
contin platforma inferioard, platforma superioars, stifturile de fixare ale cuplajelor cardanice,
cuplajele propriu-zise, elementele de legiturd intre hexapozi, precum si elemente de
asamblare de tip surub.

Problemele tehnice pe care le rezolva inventia sunt:

1) extinderea suplimentard a spafiului de operare, mai precis obfinerea unui sistem dublu
hexapod cu spatiu de operare mai mare decét al sistemului dublu hexapod avand cuplajele
cardanice montate perpendicular pe planurile platformelor; acest lucru se realizeazi prin
alinierea axelor de simetrie al celor doud semicuplaje pentru fiecare cuplaj cardanic, in pozitia
initiald, care este si pozitie mediand, mai exact prin realizarea inclinata a bosajelor pe care se
monteaza cuplajele cardanice; unghiul de inclinare se stabileste pe baza modelului geometric
al sistemului dublu hexapod;

2) mérirea preciziei de pozitionare a elementului final prin minimizarea numaérului de piese, si
anume prin realizarea platformelor inferioara si, respectiv superioari si a stifturilor de centrare
in corp comun, si mai ales, prin realizarea monobloc a platformei intermediare dintre cei doi
hexapozi, care inglobeazi platforma superioard a hexapodului inferior, platforma inferioara a
hexapodului superior, stifturile de centrare si elementele de legiturd dintre cele doud
platforme; elementele de asamblare de tip surub nu mai sunt necesare; aceastd constructie este
facilitatd de utilizarea tehnologiei de prototipare rapida cu laser, dar nu exclude utilizarea altor
tehnologii.

Sistemul robotic dublu hexapod cu spatiu de operare extins are in componenti
platforma inferioard, platforma intermediardi monobloc, platforma superioard, cuplajele
cardanice §i subansamblurile modul translatie, ce contin servomotoare electrice liniare;
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acestea primesc comenzi de la sistemul electronic de comandi, exterior sistemului de
pozitionare propriu-zis, descris in prezenta inventie.

Sistemul robotic dublu hexapod cu spatiu de operare extins, conform inventiei,
prezintd urmatoarele avantaje:
- permite realizarea unui spatiu de operare extins;
- permite obtinerea unei precizii de pozitionare marite.

Se prezintd, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legaturd cu figurile
1...2, care reprezinta:
- fig. 1, vedere frontald a sistemului robotic dublu hexapod cu cuplaje cardanice inclinate si
platforma intermediard monobloc;
- fig. 2, vedere a platformei intermediare monobloc, cu evidenfierea bosajelor inclinate,
impreuni cu reprezentarea modelului geometric al sistemului dublu hexapod.

Sistemul robotic dublu hexapod cu spatiu de operare extins este format din platforma
inferioard (1), din 24 de cuplaje cardanice (2), din 12 picioare de lungime variabild numite
module de translatie (3), din platforma intermediara (4) si din platforma superioara (S).

/
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SISTEM ROBOTIC DUBLU HEXAPOD CU SPATIU DE OPERARE EXTINS
REVENDICARI

1. Sistem robotic dublu hexapod cu spatiu de operare extins, caracterizat prin aceea
cd, permite montarea cuplajelor cardanice (2) pe platforma inferioard (1), pe platforma
intermediard monobloc (4) si respectiv, pe platforma superioard (5), avand semicuplajele
aliniate in pozitia initiald, conform modelului geometric al sistemului dublu hexapod.

2. Sistem robotic dublu hexapod cu spatiu de operare extins, conform revendicérii 1,
caracterizat prin aceea ci, platforma superioara a hexapodului inferior, platforma inferioara
a hexapodului superior si bosajele inclinate ale cuplajelor cardanice formeaza corpul comun
numit platforma intermediard monobloc (1).
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