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Arbeitsbereich

Diese Seite erklart, wie der Arbeitsbereich des NLiP-Parallel-Kinematik-Roboters berechnet wird. Der
Arbeitsbereich ist der Bereich innerhalb des roten Rechtecks im Diagramm unten.

Der Arbeitsbereich innerhalb des roten Rechtecks im Diagramm unten kann mit der folgenden Formel
berechnet werden.

XMIN = 10 mm.
SMAX = Gesamthub des Linearmotors.

YMAX = Roboterarmlange x SIN(40°). Zum Beispiel mit Armlange von 175 mm = 110 mm, -YMAX =
-110 mm.

XMAX = SMAX - (Roboterarmlange / 2). Zum Beispiel Smax = 425 mm - 87,5 mm = 337 mm.
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I n men im
Hinweise

- Der Arbeitsbereich ist durch XMIN, XMAX, YMAX und -YMAX definiert. - XMIN ist auf 10 mm
festgelegt; XMAX hangt vom Gesamthub und der Roboterarmlange ab. - YMAX wird durch die
Armlange und den 40°-Auslenkwinkel bestimmt. - Das Diagramm zeigt den erreichbaren Bereich fur
eine gegebene Konfiguration.
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