Mecatronica si Robotica



Definitiile Mecatronicii si Roboticii.
Probleme si aplicatii specifice sistemelor
mecatronice si robotilor.
Functiile si structura sistemelor mecatronice

si ale robotilor industriali.




Scurt istoric

* 1969 - firma Yasukawa Electric Company introduce notiunea de
mechatronics = abreviere : mecha — "mechanism” + tronics —

"electronics”.

* Termenul de “mecatronica” brevetat in anii 1971-1972 de Yaskawa
Electric Co. si defineste fuziunea tehnologica Mecanica — Electronica

— Informatica.



Scurt istoric

e Tn anul 1982 firma Yasukawa renunt3 la drepturile de autor asupra

acestuia pentru a putea fi utilizat pe scara larga.

* Tn anul 1986 conceptul este citat si in literatura de specialitate din

Romania pentru roboti industriali.



Ce este mecatronica ?

e Realizarea de noi functii imposibile inainte ( de ex. programarea
video player-ului).

 Ameliorarea (perfectionarea) unor operatii Si a unor sarcini viitoare
(functii “inteligente”).

* Ameliorarea flexibilitatii in proiectarea produselor (prin utilizarea

flexibilitatii softului).



Ce este mecatronica ?

 Ameliorarea flexibilitatii in utilizarea produselor (utilizand

flexibilitatea softului)

 Compensarea frecarii sau amortizarea vibratiilor din structura

sistemelor mecanice

 Cumularea actiunilor mecanice si electronice in scopul reducerii
dimensiunilor si costurilor produselor ( senzori inteligenti sau

servovalve electro-hidraulice).



Ce este mecatronica ?

* Mecatronica — stiinta masinilor inteligente.

* Mecatronica — tehnologia mecanica ceruta de societatea

informationala.

* Mecatronica — viziune globala in tehnologie.



Definitii ale sistemelor mecatronice

* integrarea sistemelor mecanice, electronice si informatice pentru
realizarea produselor si sistemelor tehnologice “inteligente” (Japonia
1983)

* mecanica fina, control, stiinta calculatoarelor si electronica in
proiectarea proceselor de realizare a unor produse mai functionale si
mai adaptabile (San Jose State University - USA)

e camp de studiu combinative al fundamentelor de inginerie mecanica,
electrica si calculatoare (Chico State University - USA)



Definitii ale sistemelor mecatronice

e combinatie de software si hardware pentru proiectarea si analiza
tehnicilor de control avansate (Clemson University- USA)

 combinatie de tehnologie mecanica, electronica si informationala
pentru a forma o interactiune functionala si o integrare spatiala in
componente, module, produse si sisteme (Univesity of Twente —
Olanda)

* noua filozofie de proiectare prin integrarea tehnologiilor mecanice,
electronice si informatice in scopul producerii de produse, procese si
sisteme performante (Loughborough University —Anglia)



Structura sistemului mecatronic
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Structura sistemului mecatronic
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Structura sistemului mecatronic
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Clasificarea sistemelor mecatronice

Fosta societate japoneza pentru promovarea industriei constructoare
de masini clasifica produsele mecatronice in:

Clasa 1 - produse mecanice cu electronica incorporata pentru a mari
capacitatile functionale. Exemple tipice: masini unelte cu comanda
numerica si actionarile cu viteza variabila pentru masinile de
productie de masa.

Clasa 2 - sisteme mecanice traditionale cu o componenta electronica
semnificativa modernizata dar cu interfata utilizator neschimbata. Ex:
masini de tesut / cusut si sisteme de productie automate.



Clasificarea sistemelor mecatronice

Clasa 3 - sisteme care mentin functionalitatea sistemelor mecanice
traditionale dar mecanismele interne sunt inlocuite printr-un sistem
electronic adecvat. Ex: ceasul electronic.

Clasa 4 - produse proiectate cu tehnologie mecanica si electronica
printr-o integrare sinergica. Ex: xerox, masini de spalat si masini de
gatit automate.



Exemple de sisteme mecatronice (auto)

* sistemul antisoc ABS (Antilock Brake System) - anii 1970;

* sistemul de control al tractiunii TCS (Traction Control System) la

mijlocul anilor 1970;

* sistemul de control al dinamicii automobilului VDC(Vehicle Dynamics
Control) - anii 1990. Similar sistemului TCS + facilitatile oferite de un

senzor de acceleratie laterala pentru asigurarea directiei de rulare



Exemple de sisteme mecatronice (auto)
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Exemple de sisteme mecatronice
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Definitia robotului

Conform ISO (Organizatia Internationala de Standardizare) si EURON
(European Robotics research Network):

Robotul este un manipulator controlat in mod automat, reprogramabil,
utilizat pentru scopuri multiple, in automatizarea aplicatiilor industriale.

Conform RAI (Robotic American Institute):

Robotii Industriali sunt manipulatoare reprogramabile,

multifunctionale, utilizate pentru a manipula materiale, unelte sau
echipamente.



Vom dezvolta aceste definitii prin a spune ca Robotul este un

sistem mecatronic, programat care interactioneaza cu obiectele din jur.

A manipula un obiect inseamna a-i modifica postura (intr-un

anumit timp), adica a modifica pozitia si orientarea obiectului.

Apare astfel posibilitatea de a evidentia functiile robotului si de a
realiza o prima clasificare a acestor sisteme. Definitia anterioara a

evidentiat doua tipuri de roboti:



2 tipuri de roboti

* cei cu post fix in care un element (particular, numit baza) nu isi
modifica postura in timpul functionarii si care se numesc
manipulatoare.

* respectiv cei care se deplaseaza in anumite medii, modificand astfel
postura tuturor elementelor din care sunt compusi si care poarta
denumirea de roboti mobili.

Evident, apare si situatia in care robotul mobil contine un brat atasat de
corpul sau care are rol in manipularea de obiecte.



Functiile manipulatorului

Este un sistem in bucla inchisa ceea ce presupune existenta unor subsisteme
(componente black box la acest nivel de cunoastere) care permit:

* |Interfatarea la un utilizator, in vederea mentionarii sarcinii de lucru;
 Citirea starii curente (subsistem senzorial);

 Compararea starii curente cu taskul impus si determinarea diferentei dintre
acestea;

* Transformarea diferentei mentionate intr-o comanda care are rolul de a
diminua aceasta diferenta;

e Accesul de o sursa de energie care permite functionarea sistemului;
* Transformarea comenzii intr-o actiune care modifica starea sistemului;



Functiile manipulatorului

Sarcinile specifice sunt de manipulare ceea ce conduce |la necesitatea
unor subsisteme care permit:

* Modificarea pozitiei;
 Modificarea orientarii;

* Prehensarea obiectului, apucarea lui.



