5-маъруза. Манипуляторларнинг сервис бурчаклари ва коеффициентларини ҳисоблаш, уларни кинематик схемаларини танлаш

Мақсад: Магистрларда манипуляторларнинг  ва К ҳисоблари бўйича билим ва кўникмаларни шакллантириш асосий мақсаддир.
Режа:
1. Манипуляторларнинг сервис бурчаклари ва сервис коеффициентларини ҳисоблаш.
2. Муаммоли масалалар.
4. Хулоса.
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1.  Текисликда ҳаракат қилувчи манипуляторни хизмат кўрсатиш зонасида сервис коеффициенти бирга тенг бўлганда, максимал имкрниятга ега бўлади.
1. Хизмат кўрсатиш бурчаги манипуляторларда 0 дан 4 (стерадиан) гача ўзгарса, сервис коеффициенти
0К1
	К нолга тенг бўлганда нуқталар иш хажмининг чегарасида жойлашади ва чангал унга фақат битта ёъналишда яқинлаша олади; К бирга тенг бўлган нуқта тўла хизмат кўрсатиш доирасида жойлашиб, чангал унга исталган томондан яқинлаша олади.
	Хизмат кўрсатиш коеффициенти К нинг қийматини аниқлаш учун чангал марказининг ўзгармас ҳар хил холатларида манипулятор бўғинларининг ҳаракати текшириб кўрилади. 
	К ни ҳисоблаш методикасини иккита сферик ва битта айланма жуфтликли манипулятор мисолида кўриб чиқамиз. Иш доирасининг қандайдир Э нуқтасидаги  хизмат кўрсатиш бурчагини аниқлаш учун манипулятор механизмини А, C, Д сферик жуфтликли ва Б айланма жуфтликли фазовий тўрт бўғинли механизм деб қараймиз. Чангал маркази бўлган Д нуқта белгиланган Э нуқта билан устма-уст ётади. (5.1-расм, а). Дастлаб СД бўғиннинг (чангалнинг) чизма текислигида егаллаши мумкин бўлган холатларини топамиз, сўнгра тўрт бўғинли текис механизмни О х у з фазовий координаталар системасининг х ўқи билан устма-уст тушувчи, узунлиги р га тенг бўлган шартли АД стойкага нисбатан айлантириш орқали СД бўғининг фазода егаллаши мумкин бўлган холатларини аниқлаймиз.
	Хизмат кўрсатиш коеффициенти К=1 бўлган сохада хизмат кўрсатиш бурчаги =4 бўлади; бинобарин, C нуқта маркази Д нуқтада жойлашган ДC=л3 радиусли сфера исталган холатни егаллаш имкониятига ега бўлиши зарур. Бунинг учун тўрт бўғинли текис механизмда CД бўғин кривошип мавжуд бўлиши учун енг қисқа ва енг узун бўғинлар узунликлари йиғиндиси қолган бўғинлар узунликларининг йиғиндисидан кичик бўлиши шарт. Агар, масалан, бўғин л енг узун, бўғин 3 еса енг қисқа бўлса, у ҳолда 
л1+л3р+л2 бўлади,
 бундан рмин=р1=л1-л2+л3.
	Агарда АД=р енг узун бўғин бўлиб, енг қисқаси бўғин 3 бўлса, у ҳолда р+л3л1+л2 бўлади, бундан рмах=р1=л1+л2-л3.




	р1 дан р2 гача оралиқда (4.1-расм б даги ИИ доира) К=1 бўлади. Агар бўғин 3 коромисло бўлса, К1 бўлади. Бўғинлар 1, 2, 3 битта Ахчизикда ётадиган чекли холатларда К=0 бўлади. Бу хол р=р0=л1-л2-л3 ҳамда р=р3=л1+л2+л3 бўлганда юз беради. Бинобарин, 4.1-расм, б даги И ва ИИИ доираларда К1 бўлади. И ва ИИИ доиралардаги исталган оралиқ нуқтада, масалан  нуқтада К хизмат кўрсатиш коеффициентини қуйидагича аниқлаш мумкин.  ва  бўғинлар битта тўғри чизикда ётган холатдаги  чайкалгичнинг мумкин бўлган енг катта бурилиш бурчаги м ни топиб Р=л3 радиусли ҳамда =м бурчакли сферасимон сектор юзасини аниқлаш формуласини 
дC=2Рсин.Рд
элементар юзаларининг =0 дан =м гача ораликдаги йиғиндисини ҳисоблаш оркали ҳосил қиламиз:




	Кўрилаётган ҳолда Р=л3 ва , бинобарин, 


















5.1-расм.



5.1-расм а да р= учун сосм0,24 ва К=0,38. Бўғинлари 4.1-расм, а да тасвирланганидек ўлчамларга ега бўлган манипулятор учун К=(р) боғлиқлик графиги 5.1-расм, б да келтирилган. Бундай графиклар мавжуд манипуляторни тадқиқ етиш учун гина емас, балки олдиндан белгиланган шартлар асосида манипуляторларнинг кинематик схемаларини лойихалаш учун хам зарур.

3. Муаммоли масалалар.	
	Фазода ҳаракат қилувчи манипуляторларни техник ҳарактеристикаларини аниқлаш анча қийинчиликлар туғдиради. Манипуляторларнинг хизмат кўрсатиш зонасини, сервис бурчаги ва коеффициентларини аниқлашда механизмларни чегаравий холатларини, ҳаракат қилиш учун бўғинлар узунликларининг қийматларини аниқлаш, чегараларини қўйиш мураккабдир. Шунинг учун ёпиқ ёки очиқ кинематик занжирли манипуляторларни техник ҳарактеристикаларини аниқлашнинг янги услубларини ишлаб чикиш муаммоли масаладир. 
	4. Хулоса.
	Манипуляторларнинг хизмат кўрсатиш бурчаги ва сервис коеффициентларини аниқлаш асосан технологик жараённинг  талабаларидан келиб чикган ҳолда амалга оширилади.


Ўз-ўзини текшириш учун саволлар

	1. Манипуляторда сервис бурчаги ва коеффициентини ҳисоблашга мисол келтиринг.
2. К ва  ларнинг чегаравий қийматлари нималардан иборат?
3. Қандай координаталар системаларини биласиз?
4. Манипуляторларнинг кинематик схемаларини танлашга, жойлаштиришга мисоллар келтиринг.
5. Ангуляр координата системасида ҳаракатланадиган манипуляторни чизиб кўрсатинг.
6. К, ҳисоблашда ва манипуляторларни кинематик схемаларини танлашда қандай муаммоли масалалар мавжуд.
7. Cиз танлаган илмий ишингизда манипуляторни қайси кинематик схемаси мос тушади?    
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