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Inventia se refera la un mecanism paralel spatial, cu sase grade de mobilitate, utilizabil
pentru construirea robotilor paraleli, destinati operatiilor de manipulare sau de procesare.

Dupa cum se cunoaste, mecanismele paralele sunt actionate de motoare dispuse pe
batiu in paralel, ceea ce are ca efect reducerea masei mecanismului aflat in miscare, si
cresterearigiditatii sale, ceea ce ii confera capacitatea de a executa deplasari de inalté precizie,
cu viteze si acceleratii mari. Principalul dezavantaj al mecanismelor paralele il constituie spatiul
restrans de lucru.

in scopul construirii robotilor paraleli, sunt cunoscute mai multe mecanisme spatiale cu
bare articulate, care au pana la sase grade de mobilitate.

Un astfel de mecanism este descris in brevetul US 5333514, care este alcatuit dintr-o
platforma fixa, trei lanturi cinematice articulate la baza, la o distanta predeterminata in jurul
centrului platformei fixe, si o platforma mobil&, de care sunt articulate cele trei lanturi cinematice,
si pe care este montat un sistem de prindere. Fiecare lant cinematic este actionat de cate o
pereche de motoare rotative, montate in locasguri degajate in platforma fixa. Lanturile cinematice
se compun din cate doua perechi de bare articulate intre ele. Dezavantajul acestui mecanism
consta in aceea ca are un spatiu de lucru restrans.

Se mai cunoaste, din documentul GB 2311149, un mecanism paralel programabil de
pozitionare, avand o placé de baza, o placa mobild si sase elemente de actionare liniare, cu
sase grade de libertate, si extinzdndu-se intre cele doua placi prin intermediul unor servo-
motoare. Elementele de actionare liniare sunt prinse de cele doué placi prin articulatii uni-
versale. Capetele elementelor de actionare sunt imperecheate intr-un model triunghiular la
fiecare placa, si dispozitivele de actionare nu trec unul peste altul. Astfel, doua elemente de
actionare cu un capat asociat la placa de baza au, fiecare, un capat opus asociat cu un alt
dispozitiv de actionare, de la placa mobila. Servomotoarele sunt unitati cu surub pentru
schimbarea lungimii fiecarui element de actionare intr-un mod programabil. De asemenea,
dispozitivele de actionare pot fi cuplate mecanic, pentru a reduce gradele de libertate si numarul
de motoare si de control necesare.

Mai este cunoscut documentul US 2010/0122602 A1, care se refera la un aparat pentru
pozitionarea in timpul operatiei de asamblare, avand o placa de baza, o placa mobila si sase
elemente de actionare liniare, cu sase grade de libertate, elemente ce se extind intre cele doua
placi prin intermediul unor servomotoare. Elementele de actionare liniare sunt prinse de cele
doua placi prin articulatii universale.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in realizarea unui mecanism paralel
spatial, cu multiple grade de mobilitate, care asigura un spatiu de lucru mai mare si are o
structura simpla.

Mecanismul paralel cu sase grade de libertate, pentru constructia robotilor conform
inventiei, inlaturéd dezavantajele mecanismelor cunoscute prin aceea ca de ansamblul cu
lungime variabila sunt legate, printr-o articulatie sferica, niste bare legate prin articulatie
cardanica de platforma mobila, iar motorul electric rotativ este montat sub platforma fixa
hexagonald, pentru fiecare ansamblu de lungime variabila.

Mecanismul paralel, conform inventiei, prezintd urmatoarele avantaje:

- are o structura cinematica simpl3;

- are un spatiu de lucru mai mare decéat al mecanismelor paralele existente, care poate
fi modelat prin inclinari diferite ale lanturilor cinematice motoare;

- are rigiditate mare, deoarece motoarele sunt fixate la baza, ceea ce ii confera
capacitatea de a executa deplasari de inalta precizie;

- are greutate redusa, ceea ce contribuie la diminuarea consumului energetic in timpul
functionarii, si a costurilor de fabricatie;

- poate executa deplasari cu viteze si acceleratii mari.
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Se da in continuare un exemplu de realizare a mecanismului paralel, in legatura si cu
fig. 1...3, ce reprezinta:

- fig. 1, imagine a lantului cinematic al mecanismului;

- fig. 2, sectiune dupa planul A-A, din fig. 3;

- fig. 3, sectiune prin sistemul de actionare al lantului cinematic.

Mecanismul paralel pentru constructia robotilor, conform inventiei (fig. 1), este format

dintr-o platforma hexagonala fixa 1, situata la baza (batiu), si o platforma superioara mobila 9.
Cele doua platforme sunt legate prin sase lanturi cinematice, articulate la cele doua extremitai
de cele doua platforme. De platforma superioara se poate atasa un mecanism de prindere.
Platforma mobila are sase grade de mobilitate.
Lanturile cinematice (fig. 1) suntformate, fiecare, din cate doua elemente articulate intre ele prin
articulatii sferice 4. Primul element este format din ansamblul 2, 3, de lungime variabila, iar al
doilea element este bara 5, de lungime fixa. Prin ansamblul 2, 3, la capatul inferior, lanturile
cinematice formeaza o cupla de translatie. La capatul superior, barele 5 sunt cuplate la
platforma mobila prin articulatii cardanice 6-7-8, care au arborii de intrare 6 fixati prin infiletare
de barele 5, si arborii de iesire 8 - fixati prin infiletare de platforma superioara 9. Cei doi arbori
6, 8 ai articulatiei cardanice sunt articulati cilindric de crucea cardanica 7.

Mecanismul paralel este actionat prin intermediul celor sase cuple de translatie, cu
motoare electrice rotative 12, care, in acest fel, controleaza lungimile lanturilor cinematice.
Unghiul de inclinare a cuplelor de translatie A, este variabil in planul normal la platforma fixa,
situat paralel la o distanta predeterminata de latura omoloaga a hexagonului, prin inclinarea
suportului 10, care se roteste in jurul articulatiei cilindrice 11, cu unghiul A, fata de paralela la
platforma fixa de la baza. Fixarea unghiului de inclinare a suportului 10 are loc prin surubul 13,
de suportul 14, care este corp comun cu platforma fixa 1.

Asa cum se arata in fig. 2, cele sase lanturi cinematice sunt dispuse pe un contur
hexagonal, pe platforma fixa de la baza 1.

Actionarea lantului cinematic (fig. 3) se realizeaza prin motorul electric rotativ 12, fixat
de suportul 10 prin suruburile 15. Miscarea este transmisa de la motorul 12 la surubul
conducator 21 prin cuplajul elastic 16, 18, fixat de axul motorului si surubul conducator prin
suruburile 17, 19. Surubul conducator 21 este montat prin strangere pe inelul interior al
rulmentului cu bile pe doua randuri 28, care este fixat in carcasa 22 prin inelul elastic 27.

Miscarea de rotatie a surubului conducator 21 este transformata in migcarea de rotatie
a piulitei 20, pe care este fixatd pana 26, care translateaza in canalul liniar din carcasa 22,
fixata de suportul 10 prin suruburile 29. Pe carcasa 22 este fixat capacul 25, prin suruburile 24.
Pe orificiul carcasei este montat inelul de pasla 23.

Gradul de mobilitate al mecanismului se calculeazd dupa urmatoarea formula:

M = 6n-3C3-2C2-C1 =6 -7-3-6-2:6-6 = 42-36 = 6
incare n =6+ 6+ 1 =13 este numarul elementelor mobile 3, 5, 9; C3 = 6 este numarul cuplelor
sferice 4; C2 = 6 este numarul cuplelor cardanice 6-7-8; iar C1 = 6 este numarul cuplelor
prismatice 2-3.
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Revendicari

1. Mecanism paralel, cu sase grade de libertate, pentru constructia robotilor, avand in
compunere o platforma fixa (1) si una mobila (9), unite intre ele cu un ansamblu de lungime
variabila (2, 3), actionat de cate un motor electric (12), caracterizat prin aceea ca de
ansamblul cu lungime variabila (2, 3) sunt legate, printr-o articulatie sferica (4), niste bare (5)
legate prin articulatie cardanica (6, 7, 8) de platforma mobila (9), iar motorul electric rotativ (12)
este montat sub platforma fixa hexagonala (1), pentru fiecare ansamblu de lungime variabila
(2, 3).

2. Mecanism paralel, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca actionarile
liniare pot fi inclinate in planul normal la platforma fixa de la baza, situat paralel la o distanta
predeterminata de latura omoloaga a hexagonului, cu unghiul A, fatd de normala, ceea ceii
permite configurarea unui spatiu de lucru marit.
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Fig. 3
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