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SOLUTII CONSTRUCTIVE SI CINEMATICE PENTRU
PEDIPULATOARE MONOMOBILE

ANGHEL Mirelal, DOBRE lonut?, SPINA Stefan?

REZUMAT:

Lucrarea prezinta unele solutii constructive de pedipulatoare mono si bimobile utilizate pentru sustinerea si
deplasarea platformelor mobile. Aceste mecanisme sunt desprinse din literatura de specialitate de ultima ora.

CUVINTE CHEIE: pedipulator monomobil, grupe modulare, model structural, mecanism biomorf, module

standard de calcul.
1. INTRODUCERE

Pedipulatoarele sunt sisteme mecanice utilizate
pentru sustinerea si deplasarea platformelor
mobile. In literatura de specialitate sunt
prezentate o multitudine de solutii constructive
de pedipulatoare monomobile si numai doua
solutii pentru pedipulatoare bimobile. [figura 1,
figura 2]
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Figura 1. Pedipulatorul bimobil RTRTR
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Figura 2. Pedipulator bimobil TORT

In lucrare sunt analizate din punct de vedere
structural meanismele pedipulatoare
monomobile. In modelarea lor cinematica se
utilizeaza module standard de calcul [Bazele
modelarii mecanismelor], algoritmul fiind
construit adecvat unui mediu de programare
convenabil.

2. MECANISMUL PEDIPULATOR 13R

Mecanismele biomorfe au ca inspiratie lumea
vie. Ele sunt replici mecanice dupa anumite
tipuri de pedipulatoare de la diferite animale din
natura.
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Un astfel de exemplu de mecanism biomorf este
mecanismul din figura 3, care asigura locomotia
similara unor insecte.

Figura 3. Mecanism biomorf 13R

Modelul structural si conexiunea grupelor
modulare se regasesc in figurile 4 si 5.

Figura 4. Modelul structural
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Figura 5. Conexiunea grupelor modulare

Pentru determinarea parametrilor dependenti
prezentati in figura 3 — @1, @2, @3, Q4, G5, Ps, P,
@8, P9 — se utilizeazd modulele de calcul BPT
pentru determinarea parametrilor cinematici ai
unui punct dintr-un element cu miscare cunoscuta
RRR diadei RRR

parcurgandu-se schema de conexiune a grupelor

si modulul specific
modulare din figura 5. In figura 6 se indica pentru
conexiunea grupelor modulare modulele de calcul

utilizate.
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Figura 6. Conexiunea grupelor modulare si

modulele de calcul

Prin rularea programului se deduc traiectoriile

punctelor T5 si T9.
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Deplasarea platformei se datoreaza celor doua
mecanisme cuplate in paralel la aceeasi manivela
1, defazate la 180°. Traiectorile punctelor extreme
ale celor doua mecanisme sunt redate in figura 7.
Variatia amplitudinii extremitatilor elementelor 5
si 9 ale primului mechanism si respectiv 5' si 9'
pentru cel de-al doilea mecanism conectat in

paralel sunt redate in figura 8.
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3. MECANISMUL PEDIPULATOR 10R
Un alt exemplu de mecanism biomorf este

prezentat in figura 9. Si acesta are ca sursa de

inspiratie piciorul de insecta.

Figura 10. Modelul structural
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Figura 11. Conexiunea grupelor modulare
In figura 12 se indica pe conexiunea grupelor

modulare si modulele de calcul utilizate.
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Figura 12. Conexiunea grupelor modulare si

modulele de calcul utilizate.

4. MECANISMUL
PATENT JAPONEZ

Un alt exemplu de mecanism biomorf este

PEDIPULATOR

mecanismul prezentat in figura 13 de conceptie
japoneza. Acesta este constituit din 15 elemente
cinematice si 22 cuple cinematice de rotatie.
Mecanismul are totodata un numar de N=7
contururi independente regasite in conexiunea

grupelor modulare din figura 14.

Figura 13. Mecanism biomorf

Conexiunea grupelor modulare poate fi cea
prezentata in figura 14 sau aceea din figura 15. In
figura 16 sunt redate traiectorile punctelor S si V
ale elementului de iesire 15, precum si
infasuratoarea segmentului SV pe parcursul unui
ciclu cinematic, segment ce asigura contactul cu

suprafata de evolutie a platformei.
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Figura 14. Conexiunea grupelor modulare
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Figura 15. Conexiunea grupelor modulare
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Figura 16. Traiectorile punctelor S si V

5. CONCLUZII

43 50

47.394

Analiza structurala realizata pe module permite

evidentierea
elementelor de iesire ale pedipulatoarelor.
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