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YBOA

B TeopusaAta Ha poboTMKata Ha npeAeH TMAaH W3AM3aT peA BaXHW CBOMCTBA Ha
MaHunNyAauUMOHHATa cUCTeMa - FeOMETPUYHU, MEXAHUYHWU, AATOPUTMUYHU - OMPEAEAfiLLA TAaBHUTE
“paboTHN” KauecTBa Ha pobota, KOUTO No3BoniBaT 060CHOBaAHO Aa Ce cpaBHABaT AOCTOMHCTBATa Ha
Pa3AUYHUTE KOHCTPYKUMHK, €PEKTUBHO Aa Ce€ W3MNOA3YyBaT TEXHUTE Bb3MOXHOCTM, a Ha eTana Ha
NPOEKTUPaHe Aa ce U3bupar TEXHUTE ONTUMaAHU NapamMeTpu.

KOHCTpyMpaHeTo Ha crneuuasusnpaHu poboTM B HAKOM CAyYaun € MPOAUKTYBAHO OT
HeobxoAMMOCTTa Ha MOBULLEHA MaHWNYAATUBHOCT Ha poborta. Taka Hanpumep 3a NPOMULLAEH pobot
™Mn “SCARA”, KOUTO € paBHUHEH, HalmbAHO AOCTaTb4yHO € KOHCTPyUpa HETO Ha ABa POTaLMOHHU MOAYAQ,
HO NPYU HEOBXOAMMOCT OT NMOBULLEHA MaHUMYAATUBHOCT OPOAT Ha POTaLMOHHUTE ABOMLM CE YBEAUYaBa,
T.€. po60Ta MMa CTENEH Ha U3AULLBLK.

B AOKnapa € aHaAM3upaH KOeOUUMEHTBT Ha cepBUC 3a paBHUHEH pobot tMn “SCARA’,
CbOPBXEH C PEBOABEPHA rAaBa. XapaKTepHO 3a TO3U paBHUHEH MOHTaXeH po6oT € HaAMYMETO Ha
Tpera potauMOHHa CTaBa, B CAyyad TOBa € peBOABEpHaTa raaBa. AKO TpapAMUMOHHaTra cxema 3a
MOHTa)xeH po6ot e RRT, 10 B 1031 cAyyar 14 € RRTR.

Haavumeto Ha Tperata poTalUMOHHA ABOMLA B KUHEMATMyHata CXeMa Ha MOHTaXHUS
MPOMMULLAEH pPoOOT MoBUILABa HeroBata MaHWMYAAaTUBHOCT. BbpxXy MaHMNyAaTMUBHOCTTA BAMAE W
AbAKWMHaTa Ha TPeToTo (AOMbAHUTEAHO) 3BeHO. TA TpsAbBa Aa ce cbobpasu ¢ ocTaHaAuTe 3BEeHa, 3aLLOTO
B NPOTUBEH CAyYyai MaHWUMYAGTUBHOCTTA MOXE AA He AOCTUTHE XeAaHaTa MaKCMMaAHa CTOMHOCT, a UMa
1 OMacHOCT OT aBapuA OT KOAU3UA MEXAY MOAYAUTE Ha poboTa, KOeTo € HEAOMYCTUMO.



U3CAEABAHE HA POBOT - REM10 TUI “SCARA”
CbOPDB)XEH C PEBOABEPHA I'\ABA

CUAC ¢ pobom REM10 mun SCARA PesonsepHa 2nasa



POBOT REM-10 TUIN ,SCARA“ , UMA CAEAHWUTE TEOMETPUYHU NAPAMETPU:
Ab/VKUHA HA 3BEHATA: |, =0,4m, 1|,=0,25mwu I,=(0,65m 1 0,215 m)

KOHCTPYKTUBHU OrPAHUYEHUS CA HAAOXXEHU CAMO B 3AABUXKBALLMTE KUHEMATUYHU ABOULIA, KATO
0°<0,<270°,
-90°< 0, <180° u
0°< 0, < 360°




MAHUNYAAUUOHHATA CUCTEMA UMA MET 3BEHA. 3BEHATA CA CBbP3AHU C POTALMOHHMU (R)
U TPAHCAALUOHHA (T) CTABA. NOCAEAOBATEAHOCTTA UM E RRTR. TA UMA 4 CTENEHU HA
CBOBOAA, KOUTO MNMO3BOAABAT NPEMECTBAHE HA XBALLAYA B TPUMEPHOTO MPOCTPAHCTBO U
OPUEHTALUUATA MY OKOAO BEPTUKAAHA OC Z. KbM BCAKO 3BEHO CA CBbP3AHU AEKAPTOBU
KOOPAUHATHU CUCTEMU NO NPABUANOTO HA AEHABUT U XAPTEHBEPI.CbOTBETHMUTE
FrEOMETPUYHU NAPAMETPU CA NPUBEAEHU B TABAULIATA.

[Tlapameromu Ha AeHasut n XapreHbepr 3a MC PEM10.

a o d 0
0 0,1 0 0,9 -
1 0,4 0 0 0>0,>200°
2 0,25 0 0 0>0,>155"
3 0 0 0,15 -
4 | 0,65+0,215 0 0 0>65>360°




ABWXeHUeTO Ha XBaluaya B paBHUHaTa XY ce onucBa No CAeAHUA HAYUH B AeKapTOBU KOOPAUHATH:

X = E'l msé"l + E': Cos 5:3 + 5'3 Cos 5‘1:3

v=[sing +0sinf. +[ siné,
KbOEmo -

g, =6, + 6,

G.; =0, +0, + 6,

01, 62 N B3 ca CcbOTBETHUTE bBIMMN Ha 3aBbpTaHe Ha 3BeHaTa OT KMHemMaTudHaTta
cTpykTypa Ha MC Ha poboTa. ACHO e, 4e TbWh KaTo nma Tpu nNnpomeHnneu (64, 62 n B3)
N caMO OB€ ypaBHEHUSA, HE € Bb3MOXHO ga ce pelmn egHo3HadHo 3a 04, 62 n 63
nosMumMoHHaTa 3agada B gageHa paBHuHa XY. MaTtpuuyarta Ha npexoga 3a To3Wu
MaHunynaTtop e:

—1,sing,-1,sin6, -Il,sind, 1,sind,

l,cisd +1,cos6, |,cosé, 1,c086,,,

KbaeTo: J - ManI/ILI,aTa Ha npexoga, Koato € reomMmeTpmnydHa XapaKTepunctmkKka Ha MC
Ha po60Ta C nosmwieHa MaHunnyrnaTtmBHOCT. Tsa nputTeXxXaBa paHK, KakKTo crjiegBa -

Rank [J(O)]<3. CnepoBaTtenHo wMaTpuuaTta J*(H) e HegeduHupaHa. Mo To3u

Ha4YMH pelleHnsaTa Ha Ta3u cuctema ca 6e3kpalHO MHOro, KakTo M obpaTHaTta
3aga4a No CKOpPOCT He MoXe ga 6bae egHO3HAa4YHO pelleHa.



GAKTOPU CHUXXABALLU ABUTATEAHUTE Bb3MOXHOCTU HA MAHUNTYAALMUOHHATA
CUCTEMA HA POBOTA C NOBULLEHA MAHUNMYNATUBHOCT

OBuratenHuTe Bb3MOXXHOCTM HA MaHUNYyMaLWUOHHNS pOOOT 3aBUCAT, KaKTo
OT KMHEMaTU4YHaTa My CXeMa, Taka U OT HanMyneTo B paboTHOTO My MPOCTPaHCTBO
Ha BbHLLUHM NPenaTcTBUSA. 3a ToBa BaxeH (hakTop € onpeaensiHeTo Ha BbHLLUHUTE U
BbTPELUHUTE OrpaHMYEeHUs1 3a ABUraTENHUTE Bb3MOXHOCTM Ha MaHunynaluoHHaTa
cuctema.  Paktopute,  CHWXaBaWM  OBUraTenHUTE  Bb3MOXHOCTM  Ha
MaHunynauMoHHaTa cucteMa Ha poboTa ¢ MoBULLEHA MaHWUMyNaTUBHOCT, MoraT aa
ce pasdensaT Ha Tpu rpynu:

£ OrpaHVYeHnd, CBbP3aHM C TUMA Ha KUHEeMaTuyHata CTpyKTypa Ha
MaHunynaunoHHaTa cuctemMa Ha poborTa;

£ OrpaHMYeHns B CTENEeHWTe Ha MNOABWXKHOCT, CBbP3aHW C W3MbIIHUTENHUS
MEXaHU3bM,;

% BBLHLUHM NPEenATCTBUS.



OBANACT HA AOCTUXXUMOCT HA MOHTAXXEH POBOT REM-10, TUI1
“SCARA” CbOPB)XEH C PEBOABEPHA TNABA.



MAHUTIYAATUBHOCT
HA MOHTA)XEH IMPOMMULLAEH POBOT TUIT “SCARA”
CbOPB)XEH C PEBOABEPHA TNABA
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3AKAKOYEHUE

Ot rpaduknte ce BUXAA, Ye KOePUUUEHTLT HA CEPBU3 Ce BAUSAE OT AbAXKMHATA
Ha 3BeHO |; B 0bpaTHO nponopunoHanHa 3aBUCUMOCT. HeobxoaMMO e pAa ce onpeaeAu
3aBMCMMOCTTa MEXAY AbAXWMHaTa Ha 3BeHata |, |, W |3 Taka, 4ye NPOMULUAEHUAT
MOHTaXeH poboT C NOBULWIEHA MAHUMNYAQTUBHOCT Aad MMA MAKCUMMAAEH Y4YacTbK C
KoeduLMEHT Ha cepBus (I;=65mm) paBeH Ha 1, KOeTo N03BOAAIBA KUTKaTa Ha poboTa Aa
M3BbpLIBa potauma Ha 360°.

[5=65mm [;=215mm



POBOT C NOBULWIEHA MAHUIMYAATUBHOCT HA ®UPMA AMTEC ROBOTICS -
TEPMAHUA

UscnedsaHe Ha maHurnynamueHocmma Ha pobom cbc ceOeM cmerneHu Ha cgoboda
ModyriHa KoHCmpyKuusi Ha oupmama AMTEC ROBOTICS - epmaHus.

Hoe dusaliH Ha pobom AMTEC ROBOTICS



Ha ¢urypata e nokazaHa KorHutuBHa cuctema ¢ poboT ¢ NoBULLEHA MAHUNYAAQTUBHOCT, CbOPBXEH C
aKTMBEH pAaHEL, 3a KOHTAKT cnocobeH Aa npeHacsa ToBapu Hap 50 Kr.

To3n pepyHAAHTEH pobOT € epHa CbBPeMeEHHa pa3paboTka, KOATO GYHKUMOHMPA B MOCTOSIHHO NPOMeHsLaTa
ce cpepa. Upes crTpatervata 3a pelleHue Ha nocTaBeHaTa KOHKpPEeTHa TEXHOAOTMUHa 3apava B KOHKPETHUTE
ycAOBUA ce n3pabotBa U GopMyArpa 3apaHUe 3a MO-HUCKO AEXALLOTO 3BEHO B MepapxuyHata CTPyKTypa, 3a no-
HUCKO AEXaLLOTO TaKTMUECKO HMBO Ha cuUcTemata 3a ynpaBA€HWE BbB BUA OT MOCAEAOBATEAHOCT OT YCAOBUSA OT
CbCTOAAHMETO Ha cucTeMata. Ha TakTMUeCcKOTO HUMBO MO M3BECTHUTE CTPaTerMyecku peLleHUs OKOHYATEAHO ce
dopMMpa nporpamMarta Ha ABUXKEHUATA MO OTAEAHWUTE CTEMEHM Ha MOABWXHOCT U Ta3u NMOCAEAOBATEAHOCT MOCTbINBA
3a oTpaboTBaHE Ha M3MbAHUTEAHOTO HMBO Ha cuUcTemaTta. Bceku npexop Ha MaHuMyAauMoHHaTa cuctemMa Ha
PEAYHAQHTHUS POBOT OT €AHO OCHOBHO CbCTOSIHWE B APYrO, ONMPEAEAEHO Ha CTPATErMUECKOTO HUBO, CE Pa3rAeXAa
KaTo eAneMeHTapHa ornepauusa, a aBToMaTMUHOTO nporpamMmupaHe TpsabBa Aa 6bAE€ OCBLUECTBEHO Ha TAKTUUECKOTO
HWBO Ha cUcTeMaTa 3a ynpaBAEHUE.

TEXHOAOTMYHOTO NPEeAHA3HAUYEHUE Ha PeAyHAAHTHUSA PoOOT onpeaens U Habopa OT eAeMeHTapHU onepaLnu,
CPEeA KOUTO MOXE Aa CE OTAEAAT OCHOBHW OMepaumu, XapakTepHU 3a CbOTBETHaTa TexHoAorusa. Hanpumep
XapaKTepHU eneMeHTapHU onepaumm npu poboTU U3MbAHABALLM MOHTaXHU TEXHOAOTUUYHU 3aAaUM € HEOOXOAMMO
AQ Ce Pas3WMPAT Ype3 BbBEXAAHETO Ha AOMbAHUTEAHA MHGOPMALIMA MOAYYEHA OT CEH30PHATa CUCTEMA, C KOSATO
poboTa € CbopbXeH. MNPUCBEAMHABAHETO Ha AeTalnAUTE B MPOLIEca Ha MOHTaXa M3WCKBA OTUMTAHETO Ha TEKyLLa
MHPOPMALIMA OT CUAOMOMEHTHU CEH30PU NPU OCHLLLECTBABAHE Ha AOKAAHW NPEeMeCcTBaHWUs Ha PaboTHUS opraH.
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	         �����        Манипулационната система има пет звена. Звената са свързани с ротационни (R) и транслационна (T) става. Последователността им е RRTR. Тя има 4 степени на свобода, които позволяват преместване на хващача в тримерното пространство и ориентацията му около вертикална ос Z. Към всяко звено са свързани декартови координатни системи по правилото на Денавит и Хартенберг.Съответните геометрични параметри са приведени в таблицата.
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	Фактори снижаващи двигателните възможности на манипулационната система на робота с повишена манипулативност
	Област на достижимост на монтажен робот REM-10, тип�“SCARA” съоръжен с револверна глава.�
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	РОБОТ С ПОВИШЕНА МАНИПУЛАТИВНОСТ НА ФИРМА AMTEC ROBOTICS -                    ГЕРМАНИЯ�
	�На фигурата е показана Когнитивна система с робот с повишена манипулативност, съоръжен с активен фланец за контакт способен да пренася товари над 50 кг. 

