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REZUMAT

In acest livrabil, in capitolul 2 este prezentat instrumentul matematic necesar modelarii
structurii dublu hexapodale cu platforme hexagonale regulate, neregulate (parametrizate) - impreuna cu
aplicatiile LabVIEW corespunzatoare. De asemenea, este descrisa posibilitatea de a realiza cateva
traiectorii particulare, precum si modalitatea de a ilustra spatiul de operare.

Tn capitolul 3, pe baza dimensiunilor actuatoarelor liniare L-220.50DG si tinind seama de
pozitionarea cuplajelor cardanice pe reperele mecanice de legaturd - asa cum este descris in livrabilul
D1.3 Documentatie tehnica pentru modelul demonstrativ, s-au redefinit parametrii constructivi ai
modelului dublu hexapodal si s-au efectuat diverse simuldri privind posibilitatea de a deplasa si roti
platforma finala, fara a depasi constrangerile constructive impuse.
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Figural Simulare a miscérii sistemului dublu hexapodal



