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KINEMATIKA PARALELNICH MECHANISMU

Ladislav Plsek, Radek Knoflicek*

Tento ¢ldnek se zabyva problematikou paralelnich mechanismi. Ctendr se sezndmi se
zakladnimi viastnostmi paralelnich mechanismi, s jejich znacenim a rozdélenim podle
nejruznéjsich kritérii. Zvlastni pozornost je vénovdna otdzkam feseni kinematickych
problému pii navrhovani paralelniho mechanismu. V ¢lanku jsou uvedeny i nékteré
metody pro vypocet primé a inverzni iilohy a metody stanoveni piesnosti a citlivosti
paralelnich mechanismi.
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1. Uvod

Stroje s paralelni kinematikou byly navrzeny jiz v Sedesdtych letech minulého stoleti. Od
té doby doslo ke zna¢nym zménam nejen v konstrukci, ale i v moznostech jejich praktic-
kého pouziti. K vlastnimu zavedeni do vyrobnich linek vSak nedoslo, nebot bylo nutné fesit
ruzné technické problémy, které sebou tato nova konstrukce ptrinasela. Nejvétsi prekazkou
v nasazeni téchto stroju bylo rychlé fizeni pohybu celého mechanismu. Vysoké rychlosti
a zrychleni, které se od paralelnich stroju ocekéavaly, kladly velké hardwarové i softwarové
pozadavky na fidici systémy. Puvodni elektronické systémy nebyly schopny tyto pozadavky
v dostatecné mire uspokojit. Diky prudkému rozvoji v oblasti elektroniky doslo ke zkvalitnéni
pocitacové podpory navrhu a konstrukce a predevsim ke zdokonaleni fidicich systému stroju
vyuzivajicich paralelni kinematiky. Tento rozvoj mél za nasledek Sirsi uplatnéni paralelnich
mechanismu v praxi, takze se s nimi muzeme setkat i v takovych oborech jako napiiklad
lékarstvi, automobilovy prumysl, astronomie apod. Dnes se stroje s paralelni kinematikou
nasazuji zejména v téchto oblastech:

— obrabéci stroje (obr. 1),

— tvafect stroje,

— méfici stroje,

— prumyslové roboty (obr. 2),

— manipulaén{ technika (obr. 3).

V oblasti vyrobnich stroju a prumyslovych roboti zménily paralelni konstrukce tvar
zékladniho kinematického tetézce natolik, ze tvoii vedle klasickych sériovych kinematik sa-
mostatnou skupinu.

2. Zakladni charakteristika

Jak sdm nézev mechanismu napovidd, u téchto robotu jsou ramena fazena paralelné,
tzn. vedle sebe. Vysledny pohyb vznikd soucinnosti vSech ramen = pohyb jednoho ramene
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