PRECYZYJNY LABORATORYJNY MANIPULATOR

TROJOSIOWY TriPod O KINEMATYCE ROWNOLEGtEJ

[ Aparatura badawcza ]

CHARAKTERYSTYKA URZADZENIA

Tréjosiowy manipulator o kinematyce réwnolegtej do precyzyj-
nego pozycjonowania obiektéw w przestrzeni 3D. Efektor moze
wykonywac obroty wzgledem dwoéch prostopadtych osi leza-
cych w plaszczyznie rownolegtej do podstawy oraz realizowac

przesuw wzdtuz osi prostopadtej do podstawy.

Zastosowanie — dziaty nauki i techniki, w ktérych wymagane jest
doktadne pozycjonowanie obiektu, np.:
mikroskopowe uktady obserwacji,
systemy skanujace dwu- i trojwymiarowe,
systemy optyczne (pozycjonowanie zwierciadet,
pryzmatow, soczewek, filtrow w tawach optycznych),
poziomowanie obiektu w systemach niwelacyjnych,

systemy zyroskopowe,

systemy $ledzenia i wskazywania celu.

PARAMETRY TECHNICZNE

Manipulator

-

-

Zakres pozycjonowania:

= przesuw liniowy w pionie 7 mm

= obrot wzgledem osi X 8°

= obrét wzgledem osi Y 8°
Doktadnos¢ pozycjonowania:

= liniowa w ruchu postepowym 0,01 mm

= katowa w ruchu obrotowym 0,01°
Powtarzalnos¢:

= wruchu postepowym 0,001 mm
= w ruchu obrotowym 0,002°
Szybkos¢ pozycjonowania:

= W ruchu postepowym do 0,5 mm/s
= wruchu obrotowym do 0,7°/s
Rozdzielczos¢: 0,0002 mm
Nos$nos¢: 5kg
Chwilowe przecigzenie: do 20 kg

Gabaryty:

$rednica 203 mm, wysokos¢ 78 mm

Oprogramowanie
= Modutowa struktura

= Kalibracja i ustalanie parametréw manipulatora
= Zapisywanie danych konfiguracyjnych w formacie .txt

= Wizualizacja 3D pozycjonowania

= Wizualizacja 3D kinematyki manipulatora
= Wielowariantowa mozliwos¢ zadawania pozycji
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Manipulator z kamerg

Manipulator ze wskaznikiem
laserowym




