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Rys. 5. Przyktadowe wykresy sktadowych predkosci
platformy roboczej.

Brylowe oprogramowanie CAD posiada znaczne
ograniczenia w modelowaniu dynamiki manipulatora
z tego wzgledu dalsze badania prowadzone byly
z uzyciem biblioteki SimMechanik pakietu Matlab.
Utworzony zostal zastepczy model brylowy z za-
chowaniem wi¢zéw kinematycznych, wlasnosci ma-
terialowych i zdefiniowana orientacja przestrzenna.
W bibliotece SimMechanic elementy brylowe opi-
sywane sg z uzyciem geometrii zastgpczych w posta-
ci elipsoid z okreslona masa i tensorem bezwtadno-
§ci. W trakcie budowy modelu manipulatora ko-
nieczne jest okredlenie $rodka ciezkosci bryt, cen-
tralnych i lokalnych uktadéw wspétrzednych. Rysu-
nek 6 przedstawia w postaci elipsoid manipulator ty-
pu tripod.
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Rys. 6. Zastgpczy schemat kinematyczny manipula-
tora réwnoleglego typu tripod.

W celu prowadzenia petniejszych badan symulacyj-
nych schemat blokowy manipulatora moze by¢ uzu-
pelniany o czujniki sit, momentéw, predkosci, przy-

spieszen, przemieszczen itp. rys.7. Okre$lenia prze-
mieszczenia $rodka platformy manipulatora réwno-
leglego we wspdirzednych kartezjanskich na posda-
wie wysuni¢¢ sitlownikéw przysparza znacznych
probleméw i staje si¢ trudna do analitycznego roz-
wigzania. Przemieszczenie platformy jest wypadko-
wa przesunig¢ sifownikéw wraz z faczacymi je prze-
gubami i wymaga jednoczesnego sterowania trzema
cztonami napgdowymi. Wykorzystujac biblioteke
SimMechanik pakietu Matlab nie jest konieczne de-
finiowanie modelu matematycznego kinematyki
i dynamiki manipulatora. Takie podejscie do projek-
towania skraca czas i pozwala na rozwiazania kine-
matyki prostej i odwrotnej skomplikowanych ukta-
déw kinematycznych.
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Rys. 7. Schemat blokowy kinematyki manipulatora
réwnolegtego typu tripod.

Badania modelowe manipulatora pozwalaja na wybér
typu i sposobu sterowania. Ze wzgledu na znaczne nie-
liniowosci w zachowaniu si¢ ukladéw pneumatycznych
obiecujace wyniki uzyskano dla sterowana opartego na
logice rozmytej. Zastosowanie takiego sterowania daje
mozliwo$¢ dokladniejszego odwzorowywania zadanej
trajektorii ruchu. Przykiadowe wyniki badafi modelo-
wania przemieszczenia platformy roboczej w manipula-
tora przedstawia rys. 8.
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Rys. 8. Przykladowa trajektoria przemieszczenia
platformy roboczej manipulatora réwnoleglego typu
tripod.

4. POSUMOWANIE

Badania modelowe i symulacyjne pozwolily na eta-
pie projektowania wnioskowaé¢ o wlasnosciach ki-
nematycznych i dynamicznych oraz kierunku prac
konstrukcyjnych. Umozliwily zaprojektowanie ma-
nipulatora, optymalizacj¢ jego konstrukcji oraz wy-
bér rodzaju i sposobu sterowania. Zaprojektowany
manipulator o kinematyce réwnoleglej typu tripod
sktada si¢ z trzech bezttoczyskowych sitownikéw
pneumatycznych o dtugosci roboczej 600mm i Sred-
nicy 25mm. Sitlowniki potaczone trzema przegubami
do podstawy i trzema do platformy roboczej. Sitow-
niki beztloczyskowe sa cztonami napgdowymi i jed-
nocze$nie stanowia konstrukcj¢ nosna manipulatora.
Zastosowanie kinematyki réwnoleglej w budowie
manipulatoréw elektropneumatycznych pozwoli na
uzyskanie duzej sztywnoSci catej struktury kinema-
tycznej, poprawy dokladno$ci pozycjonowania i wla-
sno$ci dynamicznych. Przewiduje si¢, ze wartos¢
predkosci platformy zblizona bedzie do predkosci
pojedynczego sitownika bezttoczyskowego. Dzigki
nowej strukturze kinematycznej manipulatory pneu-
matyczne moga stac si¢ czgsciej wykorzystywane w
elastycznych systemach produkcji.
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