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БАСҚАРЫЛАТЫН ЖҰМЫС ОРГАНЫМЕН МАНИПУЛЯТОРДЫҢ ҚҰРЫЛЫМДЫҚ ТАЛДАУЫ
Андатпа
Бұл мақалада манипулятордың құрылымдық талдауы жүргізілді, мысалы, триподқа негізделген параллельді тізбекті құрылымның ең жалпыланған схемасы таңдалды, оның ішінен макеттер арқылы басым көпшілігінің схемалары алынды. қайта конфигурацияланатын манипуляциялық роботтар алынды.
Кілт сөздер: манипулятор, трипод, ұстау құрылғысы, буындар, механизм
Аннотация
В данной статье проведен структурный анализ манипулятора, для примера выбрана наиболее обобщенная схема параллельно-последовательной структуры на базе трипода, из которой путем компоновок получаются схемы подавляющего большинства реконфигурируемых манипуляционных роботов.
Ключевые слова: манипулятор, трипод, захватное устройство, звенья, механизм
Abstract
In this article, a structural analysis of the manipulator is carried out, for example, the most generalized scheme of a parallel-sequential structure based on a tripod is selected, from which the schemes of the vast majority of reconfigurable manipulation robots are obtained by means of layouts.
Key words: manipulator, tripod, gripper, links, mechanisms

Ғылыми-техникалық прогрестің қазіргі даму кезеңі сандық жағынан да, манипуляторлар технологиялық операцияларды орындайтын аумақтардың кеңеюімен де манипуляциялық жүйелерді қолданудың өсуімен сипатталады. Қазіргі уақытта манипуляциялық жүйелерді қолданудың негізгі бағыттары: өнеркәсіп, өңдеу, ауыл шаруашылығы, ғарыш және әскери өнеркәсіп, медицина.
Құрылымы бойынша манипуляция механизмдері тізбекті және параллель құрылымдардың манипуляторларына бөлінеді. Бұл схемалардың әрқайсысының өз артықшылықтары мен кемшіліктері бар. Соңғы уақытта екі жобалық сұлбаның артықшылықтарын біріктіретін параллельді-сериялық құрылымды (гибридті) манипуляторлар кең тарады [4,5,6,7,8,9].

Роботтың маңызды құрамдас бөлігі манипулятор – жұмыс элементімен жабдықталған кеңістікте объектілерді жылжыту кезінде адам қолының функцияларына ұқсас моторлық функцияларды орындауға арналған құрылғы [10, 11].

Заманауи анықтама: «Манипулятор: механизмі әдетте бірнеше еркіндік дәрежесі арқылы объектілерді (бөліктерді немесе құралдарды) ұстау және/немесе жылжыту мақсатында бір-біріне қатысты айналмалы немесе трансляциялық қозғалатын сегменттер тізбегінен тұратын машина». [12]. Манипуляторды оператор, бағдарламаланатын электрондық контроллер немесе кез келген логикалық жүйе (мысалы, көшіру құрылғысы, редакциялау логикасы) басқара алады.
Манипулятордың конструкциясы көбінесе технологиялық операцияларды орындау кезінде роботтың мүмкіндіктерін анықтайды [13], сондықтан роботтарды жобалау кезінде кинематикалық схемалардың (схемалардың) негізгі түрлерін таңдау ең маңызды міндет болып табылады [14,15,16].

Гибридті құрылымның манипуляциялық роботтық жүйелері жақында халық шаруашылығының әртүрлі салаларында қолданылып келеді, бұл осы саладағы ғылыми зерттеулерді өзекті етеді, сондықтан осындай манипуляторлардың әртүрлі кинематикалық схемалары қарастырылуда.
ИМАШ РАН соңғы жұмыстарының бірінде Филиппова Г.С. [7] параллельді тізбекті құрылымның манипуляциялық механизмдерінің жіктелуі мен құрылымдық диаграммасын ұсынады, оның құрамдас бөлігі штатив түріндегі W=3 қозғалғыштығының үш дәрежесі бар жартылай механизм болып табылады; мұндай механизмдердің кейбірі суретте көрсетілген. 1.1 Суретте ПВВ, ВПВ, ПВВ үлкен әріптері кинематикалық тізбектің бір бөлігін көрсетеді, оның механизмдері бір трансляциялық қозғалысты және екі айналымды қамтамасыз етеді, яғни. мұндай қозғалыс осы ішінара механизмдердің шығыс буыны бір ось бойымен және біріншіге перпендикуляр екі осьтің айналасында қозғалғанда айналмалы қозғалыстарды орындайды [7]. Тізбектелген кинематикалық жұптар кіші әріптермен көрсетілген.
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1.1-сурет – Құрамдас бөлігі трипод түріндегі W=3 болатын жартылай механизм болып табылатын параллельді қатарлы құрылымның манипуляциялық механизмдерінің құрылымдық схемалары.

Волгоград мемлекеттік аграрлық университетінде ғалымдар В.М.Герасун, В.И.Пындак, А.Ф.Рогачев, И.А.Несмиянов жасаған манипуляция механизмдері. және басқа авторлар параллельді құрылымның дәстүрлі жүк тиеу манипуляторларымен салыстырғанда, айырықша ерекшелігі бар, атап айтқанда, жұмыс органының немесе оның негізінің қозғалғыштығының қосымша дәрежесі, бұл ұтқырлық дәрежелерінің санын кем дегенде ұлғайтуға мүмкіндік береді. бір. Сонымен қатар, осындай схемалар манипуляторлардың ашық кинематикалық тізбектерінде параллель құрылымдық механизмдерді қолданудың мысалы болып табылатынын атап өткен жөн.

Манипуляторлардың өнімділігін анықтайтын негізгі талаптардың бірі - манипулятордың жұмыс органының берілген бағдарымен қызмет көрсететін объектінің қажетті нүктелеріне жақындауын қамтамасыз ету. Осы мақсатқа жету үшін штативті манипулятордың [1] бар прототипі үш еркіндік дәрежесі бар ұстау құрылғысымен толықтырылған (1.2-сурет). Ұстағыш құрылғының механизмі бір-бірімен бесінші класты айналмалы кинематикалық жұптармен және жұмыс органымен дәйекті түрде қосылған үш буыннан тұрады.
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Сурет 1.2 – Қозғалыстың үш дәрежесі бар ұстағыш құрылғының толық өлшемді моделі

1.3-суретте үш дәрежелі қозғалғыштығы бар басқарылатын ұстау құрылғысымен жабдықталған штативті манипулятор көрсетілген. Мұндай манипулятордың маневрлігі біреуге тең және манипуляцияның нақты мәндері дизайнды зерттегеннен кейін анықталады. штатив манипуляторы (1.3-сурет), қосымша ұстау құрылғысының бекіту нүктесінің аймақтық қозғалыстарымен параллельді құрылымдық механизмдердің артықшылығы бар, ал жергілікті қозғалыстар қызмет көрсетілетін аумақтың көлемінде қажетті манипуляцияны қамтамасыз етеді. Қосымша ұстау құрылғысының сызықтық өлшемдері салыстырмалы түрде кішкентай болғандықтан, бүкіл өңдеу жүйесінің қаттылығы айтарлықтай үлкен болып қалады.
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1.3-сурет – үш еркіндік дәрежесі бар антропоморфты ұстау құрылғысы бар штативті манипулятор

Триподты манипулятор механизмі (1.4-сурет) параллельді-тізбекті құрылымның кеңістіктік механизмі болып табылады және жеті дәрежелі қозғалғыштыққа ие. 
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1.4-сурет – Еркіндік дәрежесі жетіге тең штативті манипулятордың құрылымдық сұлбасы.

Жетек цилиндрлерінің 1-2, 5-6, 8-9, 11-12 кіріс буындарын V класты кинематикалық жұптар ретінде қарастырсақ, т.б. олардың әрқайсысында бір қозғалғыштығы бар – цилиндр корпусына қатысты өзекшенің ілгерілемелі қозғалысы [3], IV класс кинематикалық жұптары бойынша 4, 7, 10 буындар, III класс кинематикалық жұптары бойынша 14 звено, 3, 13,15-17 буындар. V класының кинематикалық жұптары бойынша, онда n =17, p5=16, p4=3 және p3 =1 болғанда, манипулятордың еркіндік дәрежелерінің саны

W=6n-5p5-4p4 -3p3 = 6·17 - 5·16 - 4·3 - 3·1 = 7,                    (1.1)

бұл механизмнің қалыптылығын көрсетеді.
 Құрылымдық схемадан (1-сурет) келесідей манипуляция механизмінің негізгі маневрлігі Озол формуласына сәйкес келеді [2]:
mб = Σ fкп-3 = 4-3=1,                                            (1.2)

мұндағы fкп - кинематикалық жұптардың еркіндік дәрежелерінің жалпы саны,
негізгі жазықтықта қозғалысты қамтамасыз ету.
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