BADANIA KONSTRUKCIJI UKLADU POSADOWIENIA ROBOTA
PRZEMYSLOWEGO W CELU OPTYMALIZAC)I WEASNOSCI DYNAMICZNYCH
SYSTEMU PODSTAWA MOCUJACA-ROBOT-OBIEKT MANIPULOWANY

Streszczenie

Roboty o kinematyce réwnolegtej — Delta, sg szeroko stosowane w rdznych gateziach
przemyshu, zwlaszcza w aplikacjach typu pick and place, ktére polegaja na cyklicznym ruchu
miedzy okreslonymi pozycjami. Aby osiggngé wysoka wydajnos¢, czasy cykli sa
minimalizowane, co z kolei powoduje pojawienie si¢ znacznych obcigzen dynamicznych. Te
zmienne w czasie obcigzenia czgsto powodujg wibracje, ktore negatywnie wplywajg na

doktadnos¢ i powtarzalno$é pozycjonowania robota.

W pracy przedstawiono wyniki prac nad ttumieniem drgan ramy nosnej robota typu
Delta. Badania rozpoczgto od szczegétowej analizy modalnej drgan konstrukcji nosnej ramy.
Na tej podstawie wyznaczono krytyczne mody drgan. Zaproponowano dwie metody tlumienia
drgan: metode aktywng z dotgczonym eliminatorem drgan oraz metod¢ pasywna
wykorzystujaca specjalne wypetnienie konstrukcji ramy mieszanka polimerowa zwiekszajaca

thumienie drgan.
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STUDY OF THE DESIGN OF AN INDUSTRIAL ROBOT FOUNDATION SYSTEM TO
OPTIMIZE THE DYNAMIC PROPERTIES OF THE MOUNTING BASE-ROBOT-
MANIPULATED OBJECT SYSTEM

Abstract

Parallel delta robots have been widely used in various industries, especially in pick- and-
place applications, which rely on the cyclical movement between defined positions. To achieve
high efficiency, the cycle times are minimized, which in turn causes the appearance of
substantial dynamic loads. Those time-varying loads frequently cause vibrations that adversely

affect the accuracy and repeatability of the robot’s positioning.

This thesis presents the results of work on damping vibrations of the supporting frame of
a delta robot. The research began with a detailed modal analysis of vibrations of the frame's
supporting structure. On this basis, critical vibration modes were determined. Two vibration
damping methods were proposed: an active method with an attached vibration eliminator and
a passive method using a special filling of the frame structure with a polymer mixture that

increases vibration damping.
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