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چكيده

در اين مقاله يک روش عددی برای دستيابی به بيشترين ظرفيت حمل بار مكانيزمي که برای انتقال  باک خودرو طراحی شده با در نظر گرفتن مفاصل انعطاف پذير و قيود دقت و موتور، توصيف شده است. بيشترين ظرفيت حمل بار رباتها برای يک مسير داده شده، توسط چندين عامل محدود می شود. مهمترين اين عامل ها عبارتند از: مشخصه های ديناميکی ربات، محدوديتهای موتور محرک و انعطاف پذيری مفاصل از جمله وجود انتقال دهنده ها وکاهش دهنده ها. در اين مقاله ابتدا معادلات سينماتيكي مكانيزم حمل باک خودرو با در نظر گرفتن 6 درجه آزادی   استخراج می شوند و شبيه سازي مکانيزم  توسط نرم افزار  انجام می شود. سپس مدلسازي  ديناميكي مکانيزم  با مفاصل انعطاف پذير با ساده سازی آن برای سه محور اصلی انجام می شود. در ادامه روشی برای تعيين  ظرفيت حمل بار ديناميکی با توجه به قيود دقت و موتوری توضيح داده شده و ظرفيت حمل بار ديناميکی برای ماکزيمم مورد نظراز اين روش محاسبه می شود. نتايج  به دست آمده ضرورت هر دو قيد با توجه به اينکه کداميک نقش اصلی را در رابطه با دقت و دنبال نمودن مسير را بازی می کنند،  مشخص می کند.
واژه‌هاي كليدي: بازوی مکانيکی – مفاصل انعطاف پذير– بار ديناميکی – دقت مسير.

مقدمه

بهره گيری از منيپولاتورهای صنعتی در فرآيندهای توليد خصوصا توليد خودرو به منظور سهولت، افزايش راندمان توليد، کاهش ضايعات و محصولات از اهميت بالايی برخوردار است. با درک اين مهم، منيپولاتور در خطوط توليد تمامی کارخانجات(درجهان، دارای کاربردهای بسياری است. با توجه به سادگی مکانيزم، سرعت عمل بالا و راحتی کار اپراتور، می تواند بر حسب نياز، منيپولاتور مناسب را مورد استفاده قرار داد. سيستم بالانس خودکار منيپولاتورها به اپراتور اين توانايی را می دهد که با اعمال حداقل نيروی ممکن، جابجايی و هدايت قطعات را در پروسه های تکراری انجام دهد. اين سيستم در حالت بی باري و تحت بار توسط رگلاتور تناسبی و جک بادی کنترل می شود. در زمينه بازوهای با مفاصل الاستيک و شبيه سازي آن تحقيقات مختلفي انجام شده است كه با آوردن تعدادي از مقالات منتشر شده در نشريات داخل و خارج كشور به معرفي كارهاي انجام شده مي پردازيم. در مرجع [1] يك برنامه كامپيوتري عمومي براي استخراج معادلات ديناميكي ربات با مفاصل الاستيك با استفاده از زبان سمبوليك ( MATHEMATICA) ابداع شده است
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جدول 1 –  پارامترهاي  بازوي شش درجه آزادي  
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شکل 2-  نمودارسه بعدی  مسير حرکت
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 شکل 3- تغييرات زوايای مفاصل برای مسير
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