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ΠΕΡΙΛΗΨΗ:

Εχει κατασκευαστει ενας παραλληλος βραχιονας τυπου Stewart με μεταβλητη γεωμετρια και μεταβλητη βαση στηριξης. Κάθε βραχιονας αποτελειται από 6 πνευματικα εμβολα συνδεδεμενα επαλληλα σε τριγωνικες ή μεταβλητης διατομης βασεις. Ο παραλληλος βραχιονας τυπου Stewart αναπαραγεται σε πολλαπλη βαση, τυπου διπλου βραχιονα μεταβλητης διαμετρου και μηκους. Η μεταβλητοτητα της βασης επιτυγχανεται με χρηση τριων πνευματικων εμβολων σε τριγωνικη συνδεση.


Στην εργασια μελεταται η στατικη και κινηματικη αναλυση ενός βραχιονα αυτου του ειδους. Ιδιαιτερα αναφορα γινεται στα σφαλματα διαχειρισης (ελεγχου) και τα ενδογενη προβληματα και πλεονεκτηματα ενός τετοιου βραχιονα. Ελεγχεται από έναν μικροελεγκτη 68HC11 της Motorola και εκτελει κινησεις στον χωρο εργασιας του. Ο βραχιονας συνδυαζεται με εργαλειοφορειο και αναφερονται εφαρμογες του στην βιομηχανια και βιοϊατρικη. 
ΛΕΞΕΙΣ ΚΛΕΙΔΙΑ:

Βραχιονας, παραλληλος, Stewart, μικροελεγκτης, ελεγχος, εφαρμογες.
ΕΙΣΑΓΩΓΗ:

Εχει κατασκευαστει ενας παραλληλος βραχιονας Stewart, βλ. σχ. 1, για εκπαιδευτικους και ερευνητικους σκοπους. 
ΚΙΝΗΜΑΤΙΚΗ:

Οι βραχιονες ενδιαφερουν ως προς την στατικη και κινηματικη τους. Αυτή προσδιοριζεται πειραματικα, βλ. σχ. 2, θεωρητικα και με προσομοιωση. Ετσι προσδιοριζεται ο χωρος εργασιας του και τα μονηρη σημεια, σημεια με μικρες δυνατοτητες ελεγχου και διαχειρισης του βραχιονα. Ο βραχιονας Stewart από την φυση του ελεγχεται με μικρες κινησεις και μεταβολες.
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Σχ.  1.   Με τον ελεγχο του μηκους των πιστονιων ελεγχουμε

 
     τη θεση και τον προσανατολισμο της βασης εργασιας
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Σχ.  2.    Πειραματικη κινηματικη αναλυση βραχιονα

ΑΥΤΟΜΑΤΟΣ ΕΛΕΓΧΟΣ ΒΡΑΧΙΟΝΑ:

Ο βραχιονας Stewart ελεγχεται από έναν μικροελεγκτη 68HC11 της Motorola και εκτελει κινησεις στον χωρο εργασιας του, βλ. σχ. 3, 4, 5.
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    Σχ.  3.   Διαγραμμα βαθμιδων μικροελεγκτη πνευματικου διαχειριστη
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Σχ.  4. Το συστημα interface μικροελεγκτη (Kalovrektis C, 1996)
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Σχ.  5.   Γενικο διαγραμμα βαθμιδων ελεγχου βραχιονα

ΕΦΑΡΜΟΓΕΣ:

Η τραπεζα Stewart προσφερεται για εφαρμογες, οπου απαιτειται δυναμη, αντοχη, μικρο βαρος, ευλυγυσια, ευκαμψια, ευρωστια και πολλαπλοτητα, βλ. σχ. 6.
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Κεραια
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Βαση τηλεσκοπιου
Πολλαπλος βραχιονας


Σχ.   6.    Εφαρμογες βραχιονα Stewart

Άλλες τετοιες εφαρμογες είναι:

· στηριξη εργαλειοφορειου εργαλειομηχανης

· κλινη ελεγχου ΜΕΚ 

· ελεγχος  βασης κεραιας, κατοπτρου/τηλεσκοπιου αστεροσκοπειου, 

· βαση ελεγχου μηχανης αυτοκινητου

· αναρτηση τροχου οχηματος ανωμαλου τερραιν

· αθλητικα ομοιωματα



κ.λ.π.
Η συμπεριφορα του βραχιονα Stewart στις διαφορες παραλλαγες του προσομοιαζει με την κινηματικη συμπεριφορα σπονδυλων της σπονδυλικης στηλης του ανθρωπου, κυκλικων μοριων πολυμερων και κρυσταλλων. Η αναλυση σφαλματων/ανοχων κινηματικης, βλ. σχ. 7 είναι στοχος της συγχρονης ερευνας.
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Σχ.  7.   Σφαλματα ελεγχου θεσης βραχιονα Stewart

ΣΥΜΠΕΡΑΣΜΑΤΑ:

Ο παραλληλος βραχιονας τυπου Stewart με μεταβλητη γεωμετρια και μεταβλητη βαση στηριξης είναι καταλληλος για δυσκολες βιομηχανικες, εμβιομηχανικες, κ.λ.π. κινηματικες εεφαρμογες που απαιτουν ευρωστια και ευλυγυσια.  Στην εργασια δινεται η στατικη και κινηματικη αναλυση ενός βραχιονα αυτου του ειδους. Ιδιαιτερα αναφορα γινεται στα σφαλματα διαχειρισης (ελεγχου) και τα ενδογενη προβληματα και πλεονεκτηματα ενός τετοιου βραχιονα, κατά τον ελεγχο με μικροελεγκτη 68HC11. 
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ΠΑΡΑΡΤΗΜΑ Ι:

Τεχνικες προδιαγραφες κινησης εμπορικα διαθεσιμου βραχιονα Stewart:
PRIVATE
Degree of Freedom
Displacement

Velocity 
Acceleration


Combined Motion
Single DOF



Pitch
± 24 deg
± 18 deg
± 40 deg/s
± 250 deg/s2

Roll
± 22 deg
± 19 deg
± 35 deg/s
± 250 deg/s2

Yaw
± 29 deg
± 26 deg
± 50 deg/s
± 250 deg/s2
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