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Tytul plakatu: Optymalizacja parametrow kinematycznych manipulatora JCK

Prototyp manipulatora ,JCK”

Studencki manipulator JCK

Manipulator JCK to projekt studentow (Jakub Jonca,
Damian Cieslik, Jakub Kaczkowski) kierunku Automatyka i
Robotyka realizowany w ramach pracy magisterskie,j.

Zastosowanie manipulatora JCK

»  realizacja procesu

technologicznego z wkrecaniem

Zalozenia projektowe manipulatora JCK lub wierceniem

»  Niski budzet !l

demonstracyjno-dydaktyczne

»  Struktura szeregowa manipulatora typu SR (5 par
obrotowych o wspotrzednych przegubowych 6.)

Wirtualny prototyp
manipulatora w
programie INVENTOR

»  Sferyczna przestrzen robocza o promieniu 1m

»  Lekka konstrukcja (podzespoty z tworzywa
sztucznego — druk 3D — oraz stopow aluminium)

Optymalizacja manipulatora

Optymalizacja genetyczna w MATLAB'ie

»  Paskowy uktad napedowy

WWW.procax.org.pl

Dla okreslonej pozy manipulatora zminimalizowac funkcje celu
(jakosci) poprzez zmienne decyzyjne.

Zmienne decyzyjne
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Funkcja celu » Liniowe wymiary manip. (I, A, A, ), zm. ciggta

w1) Predkosc liniowa chwytaka: - v, » Przetozenia napedow (h;, i=1:3), zm. ciggta
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w2) Sita na chwytaku: - F » Typ serwonapedu (s;, I=1:3), zm. dyskretna
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; Podsumowanie
o Z.astosowany algorytm przyspiesza opltymallny dobdr parametrow Plan dalszych
_— Kinematycznych manipulatora na etapie projektowym. | |
m | , | » Budowa rzeczywistego prototypu jest w toku.
Otrzymany brzeg Pareto-optymalny rozwigzan potwierdza o _ , |
sprzeczno$¢ postawionych kryteriow optymalizaciji, tzn. mozna > Optymallz_aCJa moze byc rozszerzona o inne
dobra¢ parametry kinematyczne manipulatora dajgce duze predkos¢ pozy manlr_)ulatora oraz dodatkowe kryteria,
chwytaka lub duzg obcigzalnos¢ napedow manipulatora. np. dynamiczne.
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prezentacji w EXPO Krakow w dniach 15 i 16 pazdziernika 2014 r. ze strony: www.procax.org.pl
Wiecej na www.procax.org.pl

Najlepsze prace zostang opublikowane jako typowe
artykuty w miesieczniku Mechanik nr 2/2015

Zapraszamy wszystkich zainteresowanych do prezentacji dokonan!



