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 2. Ишлаб чиқаришда тегишли вазифани бажариш учун турли
кўринишдаги манипуляторларни кинематик схемаларини
танлаш ва жойлаштириш мумкин. Илгари ўтган маърузаларда
хам кўрсатилганидек манипуляторларни кинематик схемалари
«координаталар системаси» бўйича ҳаракатини белгилашга,
кинематик жуфтларни турига караб фарклаш мумкин.
Манипуляторларни координата системалари бўйича ҳаракат
кила олишга караб кинематик схемаларини баъзи бир
турларини кўриб чиқайлик.

 Ўзаро перпендикуляр бўлган 3 та илгариланма-қайтма В-
синф кинематик жуфтга ега манипуляторларнинг кинематик
схемалари 6.2-расмда келтирилган.
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6.3-расмда саноат роботларининг кинематик
схемаларида битта кўзғалувчанлик айланма
кинематик жуфт орқали амалга оширилган,
қолган иккида қўзғалувчанлик икки
илгариланма-қайтма В-синф кинематик жуфтлар
орқали амлга оширилади. Бунда манипуялтор
силиндрик координаталар системасида
ишлайди. Ушбу координата системасини
афзалликларига айланма хизмат кўрсатишни
имконияти мавжудлиги, етарли аниқ
ҳаракатларни амалга ошириш мумкинлигидир.
Камчилигига, горизонтал текисликда холатни
ўзгариши, ишчи зонанинг кичик ўлчамлигидир.
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 Cферик координаталар системасида (,,)
ҳаракатланувчи, ҳамда 3 та В-синф кинематик
жуфтли манипулятор қисқичининг ҳаракатлари
(,,)ни амалга оширадиган конструкция 6.4-
расмда кўрсатилган. 6.5-расмда ангуляр
координаталар системаси (1,2) бўйича
ҳаракатланадиган манипулятор конструктив
жойлашуви (компановкаси) келтирилган.



 6.6-расмда манипуляторлар
конструкцияларининг жойлашувини
(компановкасини) содда кўрсатишда тўғри
бурчакли (а), силиндрик (б) ва ангуляр (в)
координата системалари учун кўрсатилган.



Технологик
жараёнларни амалга
ошириш вазифалари

турлича, хажмига
қараб саноат

роботлари кинематик
схемаларини танлаш,

жойлаштириш
кераклича
танланади.
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To`siqlarni aylanib o`tish hamda
qo`zg`atiluvchi ob'ekt bilan

bo`ladigan murakkab amallarni
bajarish uchun manipulyatorning

harakatchanligi bilan
ifodalanadigan mexanizm
kinematik zanjirining ish

hajmidagi ko`rsatilgan nuqtaga
turlicha yaqinlasha olish

imkoniyati muhim ahamiyatga
ega. Manipulyatorning bu

ko`rsatkichi ushbu nuqtaga
keltirilgan changalning
qo`zg`almas holatida

mexanizmning erkinlik dara­jalari
soni sifatida aniqlanadi.

Manipulyatorning harakatchanligi
ki­nematik juftliklarning turlari va
sonigagina emas, balki ularning

joylashuviga ham bog`liq bo`ladi.
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6.7-расм


