6-маъруза. Манипуляторларнинг кинематик схемаларини танлаш
 
Мақсад: Магистрларда керакли кинематик схемаларини танлашни асосий шартлари бўйича билим ва кўникмаларни шакллантириш асосий мақсаддир.
Режа:
1. Манипуляторларни кинематик схемаларини танлаш (жойлаштириш).
3. Муаммоли масалалар.
4. Хулоса.
Адабиётлар.
1. К.В. Фролов. «Механизм ва машиналар назарияси», «Ўқитувчи», Тошкент, 1990, 334...336 бетлар.
2. А.Ф. Шеглов. «Основы робототехники» ТГТУ, 1996, 69...77 бетлар.

1. 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 6.1-расмда келтирилган.
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6.1-расм.

Ушбу манипуляторни афзалликларига ҳаракатларни юкори аниқлиги ва махсулотларни катта масофаларга силжита олишидир. Уларнинг камчиликларига егри чизикли ҳаракатларни амалга оширишни мураккаблиги ва бўғинларга юритгичларни жойлаштиришни ноқулайлигидир.
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6.2-расм.

6.2-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. Cферик координаталар системасида ҳаракатланувчи саноат роботлари 2 та В-синф айланма кинематик жуфтлар ва бир илгариланма-қайтма В-синф кинематик жуфтларга ега (6.3-расм).












6.3-расм.

Cферик координаталар системаси қўлланганда қуйидаги афзаллиги мавжуд: ишчи зона ўлчамлари катта , камчилиги еса, иккита координата бўйича холатни ўзгариб кетиши мумкинлигидир. 
[image: ]	Бурчак ёки ангуляр координата системасида ҳаракат қилувчи саноат роботларида силжишлар 3 та В-синф кинематик жуфтлар орқали амалга оширилади (6.4-расм).












6.4-расм.
Бу системанинг афзаллиги, унверсаллиги ва хажмни егаллай бўлса, камчилигига кичик аниқлик ва уччала координата бўйича холатни ўзгариш мумкинлиги киради.
	Координата системаларининг униси ёки бунисини танлаш ишчи жараёнининг ва конструктив элементлар катор талабларига мос қилиб олинди. Cаноат роботлари кинематик схемаларида, «Пантограф» механизмининг қўлланиши анча қулайликларга олиб келади. Жумладан, бўғинлар бурчак бўйича силжиса хам, манипуляторнинг қисқичи (ишчи органи) енгил ва кичик қувват сарф қилиб горизонтал ва вертикал текисликларда тўғри чизикли ҳаракатларни амалга ошириши мумкин (6.5-расм). 
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6.5-расм.
[image: ]Агар ушбу пантографли механизми бўлган манипуляторни айланувчан пойдеворга (асосга) ўрнатилса, у силиндрик координата системасида ишлайди ( 6.6-расм).











6.6-расм.
Cферик координаталар системасида (,,) ҳаракатланувчи, ҳамда 3 та В-синф кинематик жуфтли манипулятор қисқичининг ҳаракатлари (,,)ни амалга оширадиган конструкция 6.7-расмда кўрсатилган. 6.8-расмда ангуляр координаталар системаси (1,2) бўйича ҳаракатланадиган манипулятор конструктив жойлашуви (компановкаси) келтирилган. 
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6.7-расм. 								6.8-расм.


6.9-расмда манипуляторлар конструкцияларининг жойлашувини (компановкасини) содда кўрсатишда тўғри бурчакли (а), силиндрик (б) ва ангуляр (в) координата системалари учун кўрсатилган. 
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6.9-расм.
Технологик жараёнларни амалга ошириш вазифалари турлича, хажмига қараб саноат роботлари кинематик схемаларини танлаш, жойлаштириш кераклича танланади.
3. Муаммоли масалалар.	
	Фазода ҳаракат қилувчи манипуляторларни 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 чиқиш муаммоли масаладир. 
	Манипуляторларни кинематик схемаларини танлашда, жойлаштиришда тегишли кинематик  жуфтларни кетма-кетлигини қайси хусусиятларга қараб қўйиш масалалари хам муаммоли ҳисобланади.
	4. Хулоса.
	Саноат роботларини кинематик схемаларини танлаш, жойлаштириш асосан технологик жараённинг  талабаларидан келиб чикган ҳолда амалга оширилади.


Ўз-ўзини текшириш учун саволлар

	1. Манипуляторларнинг кинематик схемаларини танлашга, жойлаштиришга мисоллар келтиринг.
1. Ангуляр координата системасида ҳаракатланадиган манипуляторни чизиб кўрсатинг.
2. К, ҳисоблашда ва манипуляторларни кинематик схемаларини танлашда қандай муаммоли масалалар мавжуд.
3. Cиз танлаган илмий ишингизда манипуляторни қайси кинематик схемаси мос тушади?    
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