
Манипуляторларнинг сервис бурчаклари
ва коеффициентларини ҳисоблаш, уларни
кинематик схемаларини танлаш
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 Текисликда ҳаракат қилувчи манипуляторни
хизмат кўрсатиш зонасида сервис
коеффициенти бирга тенг бўлганда, максимал
имкрниятга ега бўлади.
Хизмат кўрсатиш бурчаги манипуляторларда

0 дан 4 (стерадиан) гача ўзгарса, сервис
коеффициенти

 0К1
 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.
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Хизмат кўрсатиш
коеффициенти К нинг

қийматини аниқлаш учун
чангал марказининг

ўзгармас ҳар хил
холатларида манипулятор

бўгъинларининг
ҳаракати текшириб

кўрилади.
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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 бўгъинли
механизм деб қараймиз.
Чангал маркази бўлган Д
нуқта белгиланган Э нуқта
билан устма-уст ётади.
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 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
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Агар, масалан,
бўғин л енг узун,
бўғин 3 еса енг
қисқа бўлса, у

ҳолда

л1+л3р+л2 бўлади,л1+л3р+л2 бўлади,

бундан рмин=р1=л1-
л2+л3.

Агарда АД=р енг узун
бўғин бўлиб, енг

қисқаси бўғин 3 бўлса,
у ҳолда р+л3л1+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, К1 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 К1 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=2Рсин.Рд
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