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Θέμα εξαμήνος 
 

 1 

Γηα ηελ κεηαθνξά αληηθεηκέλωλ ρξεζηκνπνηείηαη έλαο ξνκπνηηθόο βξαρίνλαο ηεζζάξωλ βαζκώλ 

ειεπζεξίαο (RPPR), όπωο θαίλεηαη ζην ζρήκα 1. Οη θύξηεο δηαζηάζεηο ηνπ δίλνληαη από ηηο 

ζρέζεηο: L1=d2max (m), L2=0.3 (m), L3=0.2 (m), L4=d3max (m), L5=0.25 (m). 

Τα όξηα ηωλ κεηαβιεηώλ ηηκώλ είλαη: 

0 (m) < d2 < 2 (m) 

0 (m) < d3 < 3 (m). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    Σρήκα 1: Γεωκεηξία θαη αξζξώζεηο ηνπ ξνκπόη RPPR. 

Ζητούνται: 

1. Να ζρεδηαζζεί ε γεωκεηξηθή κνξθή ηνπ ρώξνπ εξγαζίαο ηνπ ξνκπόη κε ηηο θύξηεο δηαζηάζεηο 

ηνπ θαη λα ηαμηλνκεζεί αλάινγα.  

 

2. Να ζρεδηαζζεί ην ζθαξίθεκα ηνπ κεραληζκνύ κε ρξήζε ηωλ θαηάιιειωλ ζπκβνιηζκώλ, από 

ηε βάζε έωο ην tcp. 

 

3. Nα ππνινγηζζεί ν βαζκόο θηλεηηθόηεηάο ηνπ, εθαξκόδνληαο  α) ηελ γεξκαληθή κέζνδν 

β) ηελ ξωζηθή κέζνδν όηαλ: 

 3.1 Η άξζξωζε R4 είλαη αλελεξγή 

 3.2 Η άξζξωζε R4 είλαη ελεξγή 
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 Σει.2/2 

4. Τα ζπζηήκαηα ζπληεηαγκέλωλ αλαθνξάο θαη ηα ραξαθηεξηζηηθά κεγέζε ηωλ κειώλ ηνπ 

ξνκπόη, κε βάζε ηελ κεζνδνινγία Denavit-Hartenberg. 

 

 

5. Τα επηκέξνπο νκνγελή κεηξώα κεηαζρεκαηηζκνύ θαη ην ζπλνιηθό νκνγελέο κεηξών 

κεηαζρεκαηηζκνύ ηνπ κεραληζκνύ ( 4

0A ), γηα ηελ δηαηύπωζε ηνπ επζέωο πξνβιήκαηνο. 

 

 

6. Η καζεκαηηθή δηαηύπωζε ηνπ αληηζηξόθνπ θηλεκαηηθνύ πξνβιήκαηνο. 

 

 

7. Ο πξνζδηνξηζκόο ηνπ δηαλύζκαηνο ηωλ κεηαβιεηώλ ηωλ αξζξώζεωλ (ζ1,d2,d3,ζ4) γηα ηελ 

επίηεπμε ηωλ παξαθάηω ζέζεωλ. 

 

AD 

0 0 1 1.55

1 0 0 0.2

0 1 0 0.6

0 0 0 1

 
 
 
 
 
 

,    BD 

0.354 0.354 0.866 1.675

0.612 0.612 0.5 1.198

0.707 0.707 0 0.5

0 0 0 1

 
 


 
 
 
 

, 

D 

0.354 0.612 0.707 1.662

0.354 0.612 0.707 1.945

0.866 0.5 0 0.8

0 0 0 1

 
 


 
 
 
 

,  D 

0.75 0.433 0.5 1.352

0.433 0.25 0.866 2.741

0.5 0.866 0 0.2

0 0 0 1

 
 


 
 
 
 

,  

 

 

8. Ο πξνζδηνξηζκόο ηνπ ειάρηζηνπ ζπλνιηθνύ ρξόλνπ θίλεζεο ηνπ βξαρίνλα γηα ηηο θηλήζεηο ΑΒ-

ΒΓ-ΓΓ, όηαλ ε κεηαβνιή ζηηο ηηκέο ηωλ αξζξώζεωλ πξαγκαηνπνηείηαη γξακκηθά θαη νη 

κέγηζηεο επηηξεπόκελεο ηαρύηεηεο είλαη (R: 1 rad/s, P: 0.5 m/s), ζηελ πεξίπηωζε πνπ νη 

θηλήζεηο ηωλ αξζξώζεωλ πξαγκαηνπνηνύληαη α) δηαδνρηθά θαη β) ηαπηόρξνλα. Σηελ β) 

πεξίπηωζε λα ππνινγηζηεί θαη ε κέγηζηε ηαρύηεηα πνπ επηηπγράλεη θάζε άξζξωζε. 

 


