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Abstract: Mecanismele cu cinematica paralela au atras atentia inginerilor si a companiilor constructoare de
MU datorita vitezelor inalte ce pot fi atinse cu aceste mecanisme, precizia §i rigiditatea constructiei ce se
datoreaza structurii de contur inchis. Unele probleme teoretice a acestui mecanism sunt mentionate incd in
anii 1645 de Christopher Wren apoi in 1813 de Cauchy, evident ca tehnologiile pe acele timpuri nu au
permis aplicarea in practici a realizdrilor teoretice. In decursul ultimului deceniu au fost construite peste
100 de mecanisme bazate pe cinematica paraleld, majoritatea ca prototipuri in scopuri academice.

Cuvinte cheie: cinematica paralela, delta-robot, tricept-robot.

1. Introducere

Desi mai mult de 10 ani au trecut de cand a fost prezentat
primul model comercial a masinilor unelte cu cinematica paralela,
acestea nu au fost pe larg acceptate in industrie. In mare masurd
din cauza faptului ca implementarea in practicd a acestui tip de
mecanism creeaza noi probleme.

Primele prototipuri de MU cu CP au fost prezentate
publicului in 1994 de catre Ingersoll (fig.1) si Ginddings &
Lewis (fig.2). Acestea reprezentau MU de frezat cu 5 axe. Cu
toate ca au fost primii care au utilizat aceasta tehnologie in crearea
unei MU, aceste MU nu au avut avantaje considerabile asupra MU
de frezat traditionale. Nu au fost solutionate asa probleme ca
vibratia, sistemul de comanda si erorile de pozitionare induse de
gravitatie.

2. Domenii de aplicare = a mecanismelor cu cinematica
paralela.

Cel mai de succes robot cu cinematicd paralela este asa
numitul “Delta Robot” (fig.2) proiectat in 1980 de catre Prof.
Reymond Clavel si ”Tricept robot” proiectat de catre Karl-Erik
Neuumann in 1987 in baza carui mai apoi se vor construi MU.
Amandoua constructii au avut un succes comercial si sunt utilizate
larg n prezent pe linii de sortare si asamblare datoritd vitezelor
mari de lucru si simplitatea mecanismului.

De asemenea roboti cu cinematica paralela se folosesc la
simulatoare de zbor, scanere 3D, si In ultimul timp a inceput
aplicarea acestei tehnologii in MU.

Fig.2. Delta — robot.

3. Aspecte tehnice a utilizarii mecanismelor cu CP in MU

Elementele importante a masinilor unelte cu cinematica
paralela sunt articulatiile. Acestea sunt complexe si dificil de executat cu un coeficient mic de frictiune, fara
histerezis §i un joc minim in plus, aceste articulatii trebuie sa fie proiectate astfel incat sa fie posibil de
adaugat senzori pentru a masura partial sau in totalitate amplitudinea de miscare a articulatiilor pentru
miscari uniforme. Astfel aceastd problema limiteaza numarul MU cu CP pe piata si la fel explica de ce cele
mai reusite MU cu CP posedd un numar redus de articulatii (fig.3) cum ar fi MU Tricept T805 (fig.4).

Astfel, este dificil de a da o opinie generala despre rigiditate a masinilor unelte cu cinematica paralela.
Pe de o parte, sa dovedit, ca avantajul conceptual a MU cu CP este rigiditatea. Pe de alta parte, configuratia
geometricd si componentele cheie sunt motivul pentru performanta inferioara a MU cu CP in raport cu
maginile unelte traditionale.
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Avantaje
- Rigiditatea inalta datoritd constructie de tip contur

inchis

- Actuatorii liniari sunt supusi doar fortelor normale,
comprimare $i intindere

- Inertia mica a capului de forta

- posibilitatea proiectarii modulare

- repartitia uniforma a fortelor in structura MU

4. Concluzie

12 Joints
24 DOF

7 Joints
18 DOF

Tricept 7004
(300 Machines)

Dezavantaje
- Spatiu de lucru mic

- Costuri nalte a articulatiilor

- Controlul complex

- Calibrarea complicata

- Raportul mic dintre marimea MU si a spatiului de lucru

Astazi maginile unelte cu cinematica paraleld incet dar cu pasi sigur pasesc pe piata de MU oferind

beneficii in diferite aplicatii industriale.

Daca sa comparam 10 ani de investigatii in domeniul masinilor unelte cu cinematica paralela si 200 de
ani de investigatii in MU traditionale, usor ajungem la concluzia ca rezolvarea problemelor si in domeniul

MU cu CP necesita incé timp.
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