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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom

Sadrzaj:

Koncepcijsko resenje za pnl102, (spojke gore)
Koncepcijsko resenje za pnl103, (spojke dole)
Koncepcijsko resenje za pnl102-1, (spojke gore)
Koncepcijsko resSenje za pnl102-2, (spojke gore)
Koncepcijsko resenje za pn102-3, (spojke gore)

Koncepcijsko resenje za pn102-4, (spojke gore)

Ostale varijante mehanizma za diskusiju
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom

Koordinate karakteristicnih tacaka mehanizma pn102. Jedinice mere: duZine u mm.

zp2=10
c1=1003.17 zp3=200 d=150
c2=1025.914 xp3=500
c3= 500 mm y01=600 a=4 Sif‘l{—}
cd= 1029.561 z01=-400 Ca
y03=300

Resenja inverznogq {IGP} i direkinoq (DGP) geometrijskog problema
Resenje IGP:

Py = X, +C4 - COS a:—\/cf (Y, -V + )+ (2, + 2,5 — 25 F]

P =X, +Jc~§ ~[(Vy—Yor—dF +z,+25— 254 ]

_ 2 |
P, —xp+xp3+1jf:3—{zﬁ+zp3}2
Resenje DGP:
2 2 2 ( e
? 2(p, - p,+¢, cosc)

b 0 5

Yo =}’D1+d—JC§ — X P 7 TRy, —*’-'m’.2
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom

FI|E.' Edit  Wiew Insert F\nal\;ﬂs Info F\gpllcatlnns Tools  window  Help

FUS 0 BE PrFRAQACESE 80 0|0 g 4% 2 -4

x
'

s

—>

—

(=

N>
8 & &

® Base window cannot be closed.

<0 &

‘ Smart |V|

KaProM, MaSinski Fakultet, Beograd



Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom

Koordinate karakteristi¢nih tacaka mehanizma pn103. Jedinice mere: duZine u mm.

c1=1003.17 zp2=10 d=150

c2=1025.914 zp3=200 . (i
ca= 500 mim Z03=400 &= 45N —
cd= 1029 561 xp3=600 Ly

Resenja inverznog (IGP) i direktnog {DGP) geometrijskog problema

Resenje IGP:

s xp+Gq-CQSC{—,JC12—[{jIP—d}E +'[zﬁ+zp2}2]

JDE = xp_l'\lc:?? _[{yp_d}2+lzp+zp2 F]

_ 2 |
pS—xp+xp3+\/63—{zp+zp3—zﬂ3f

Resenje DGP:

2 2 2 / y2
g 2p, - p, +c, cosa)

z, :zDS—ng—J@—lxp—l,% —X, = X5 F

Yy =d+1{c§ ~x,—py Iz—'zp+zp2 ¢
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom

VARIJANTE MEHANIZMA pn 102

s - L+ izdanci moraju da postoje,
izdanci su jednaki,
platforma je horizontalna d=0

platforma c4
c1= c2 - spojke (noge)
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom

g Graniéni sluéajevi:

— o
Za varijantu ukritenih G’l.-’f .
spojki (neukrstene nisu / ~ = - . 2
razmatrane) / | 4 J
C—
C4 C1
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By = ﬁz(unal{rsni uglowi) 1 Uy = o fuglowi sa paralelnim kracima) = trouglowi
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom

Treba odrediti ¢, , Ax, ¢, =0, =¢ tako da se dobije Zeleno kretanje od Y= 800 mm,
odnosno da je Ymax — Ymin = 800 mm.

Frema presliminarno] analizi sa prethodne strane odnosno na osnovl slicnost trouglova
maogu se postavitl sledece jednadine:

A g AX
—o= COS ¥ =—
B, G7=H 2a
.8 = Axe, — Axa o acoa[—J
glo, +4x ) = Axe, 2

Ax. ¢ S=180-2a
§=——0 .

Gy + 4% ¥=0 -sina

KaProM, MaSinski Fakultet, Beograd



Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom

A V4

P3

C3

[ [

A
T Y

PROJEKTNI TIM

potpis

datum | 17.11.2004.

dr Milo$ Glavoniji¢

dr Dragan Milutinovi¢

mr Sasa Zivanovi¢

pn 102-1

Troosna horizontalna glodalica

sa paralelnom kinematikom ("spojke gore")

o _ Oznak:
[a3insd falultet 2engrad
KaProM L

" pn102 -9

Listova

List

pod

[zomenazs

KaProM, MaSinski Fakultet, Beograd




Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom

Koordinate karakteristi¢nih ta¢caka mehanizma pn102-1. Jedinice mere: duZine u mm.
zp2= 10
c1=1300 zp3=200
c2=1300 xp3=500 d=0
c3= 800 y01=600 =4
cd= 1000 z01=600
yU3=300

Resenja inverznog {IGP) i direktnog {DGP) geometrijskog problema

Resenje 1GP:

P :xp"‘cat—\/":lz—[{.}"',::-—.}"'m}z"'{zp"‘fpz—zm}z]

fol) =Kp+\/f3i?—f(}’p—}’mf+'3p +Zp2— Iy 7

_ 2
Py =X, + xp3+1jr:3 ~(z,+2,5)
Resenje DGP:

I RN
2 2(p; = pr+¢y)

T

Yy =Fm—1(¢‘2? =Xy = 7 —Z,+Zp —301'2
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom

A A
| 2 JAN JAN

P1
Co C1

— /r%jN = O

Ca

A

[\

<
A
]

A —
A

/
L

C3

Cq

PROJEKTNI TIM potpis datum 16.11.2004. Naziv

dr Milo§ Glavonji¢ p n 1 02'2

dr Dragan Milutinovié Troosna horizontalna glodalica

mr Sasa Zivanovié sa paralelnom kinematikom ("spojke gore")

Listova

Waglnsk falulist Beoqrad cmete o
(@/% KaProM [@[ﬁﬁ]@z 2 Lt

1zvor pod [ zamena za

KaProM, MaSinski Fakultet, Beograd




Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom

CD=h ;
e AB = Zh ;
AC = BD = 2.5H J

Chebyshev mehanizam
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom

p2 I ¥ A v

X
\ z01
= Y

P —— polpis datum | 18.11.2004. Naziv pn 102-3

dr Milo$ Glavoniji¢

dr Dragan Milutinovié Troosna horizontalna glodalica sa
mr Saga Zivanovié paralelnom kinematikom
("pasivni zglob - "Chebychev")
. . Oznaka Listc
il (afocliet Beagrad E@ [mﬂ @2 “3
G i;@ KaPro List
y Izvor pod. [ zamena za

KaProM, MaSinski Fakultet, Beograd



Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom

Koordinate karakteristicnih tacaka mehanizma pn102-3. Jedinice mere: duZine u mm.
I'\.._.HI A
c1=1300 .
c2=1300 _ 2 1 .
c3= 800 AB=4c zp3=200 o Y
c4= 1000 AC - B0 <5 xp3=500 ;
420, w0 R y01=1425
200 CE=ED=c z01=5800 E - |vos
2 y03=700 B N NS
% c
Resenja inverznog (I1GP) [i direktnog (DGH)] geometrijskog problema
Racun za c3: )
s = 216" +Boxg - dxi Sy = 51y /5
sy = 2% - dc 52“‘ j 512 ;sﬂ % = 2~ pf3 cosllp + 4n)i3)- 5, /3
s, = -B50% ~05g - 2x2 2 5 . " Ve = 167 — 2 - dox,
s =28, —dc+2uc) R =138 — 85y : Xy = D — X,
S17 = 85 - 283 +5¢% + 8 +1Box = (27 + 555 + 2554 = 955455 Vo =51 - o= e
27 U3 =|:!I/c +-||"rc.':|J'll2
3 ;
Si3 = —28; 8 +04c” -BAc ke +dog
P = amcos'ﬁr:;r‘flz,::m'— pfall
Resenje 1GP:
2 2 .9
O = Xy + 0y _JC*I —f¥e—v¥Ym) +'Zp+ 2 - Zm .
. 2 | =
Do =Xp+ofCo =V —VYu) HZp+Zp—2Zn ]
ll:'3 = Xp + x.i::'S + ,V{I:'S2 - 'Ep + EFS Iz
Resenje DGP:
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masine sa paralelnom kinematikom

Ostale varijante mehanizma za diskusiju
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Polazne koncepcije prototipa troosne horizontalne masSine sa paralelnom kinematikom
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