Norme generale de protectia muncii la sistemul robot

Singularitati

intr-un sistem standard cinematic cu 6 axe comandate, sunt
ﬂ frecvente 3 pozitii diferite de singularitati. Acestea sunt: poztia
deasupra capului, poztia extinsa si o poztie din mecanismul de
orientare. O caracteristica a poztiei de singularitate este ca, prin
transformarea inversa de coordonate (conversia dintre coordonatele
carteziene ale poztiei robotului in coordonatele cuplelor cinematice)
se rezolva problema ambiguu, prin mai multe solutii, chiar daca s-a
specificat Status si Turn. Modificari mici de coordonate carteziene in
imediata vecinatate a poztiei de singularitate determina modificari
majore ale unghiurilor de rotatie in cuplele cinematice conducatoare.
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Singularitate in pozitia deasupra capului (pozitie a1)

Punctul de concurenta a axelor
« mecanismului de orientare

Aici, punctul de concurenta al axelor mecanismului de orientare, localizat la intersectia
axelor comandate A4, A5, A6, este pozitionat direct in centrul de rotatie al axei 1.
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Norme generale de protectia muncii la sistemul robot

Singularitate in pozitia extinsa (pozitie a2)

Punctul de
concurenta a axelor
mecanismului de
orientare

Punctul de concurenta al axelor mecanismului de orientare este coliniar cu
linia care uneste A2 si A3.
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Singularitate intr-o pozitie particulara din mecanismul de orientare (pozitie a5)

Tn acest caz, axele 4 si 6 sunt paralele. Nu este posibil si se determine
poztii unice ale acestor 2 axe prin transformarea inversa de coordonate
pentru ca exista un numar infinit de pozitii ale axelor A4 si AG.
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