TIPURI DE CONEXIUNI iN FRC

1. Legatura cu patru bari:

e Legatura cu patru tije utilizata in mod obisnuit in FRC este adesea utilizata pentru a
controla sau deplasa un mecanism specific al unui robot.

e Aceasta conexiune consta din patru bare: doua fixe si doua mobile. Aceste tije pot
avea lungimi diferite si au puncte de atasare diferite.

e De exemplu, atunci cand proiectati un mecanism de ridicare, poate fi utilizata o
conexiune cu patru bare. Un bat este tinut intr-un punct fix, in timp ce alte bete se pot
misca pentru a ridica un anumit obiect.



2. Ridicator glisant-manivela:
e O legatura glisor-manivela este un mecanism care converteste miscarea de rotatie in
miscare liniara sau inversa.
e in FRC, acest tip de conexiune este adesea folosit in motoarele cu piston sau in
proiectarea bratelor robotice care misca un mecanism specific Thainte si inapoi.



e De exemplu, atunci cand proiectati un motor cu piston, manivela isi converteste
miscarea de rotatie Tn miscarea alternativa a pistonului.
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3. Legatura paralela:

e Conexiunile paralele sunt mecanisme utilizate pentru a mentine miscarea intr-un plan
fix.

e InFRC, acest tip de conexiune este adesea folosit in proiectarea bratelor robotice
sau a sistemelor de ascensoare. Acest lucru permite robotului sa ramana stationar la
0 anumita inaltime sau pozitie.

e De exemplu, atunci cand proiectati un mecanism de ascensor, conexiunile paralele
asigura ca sarcina ramane constanta la o anumita inaltime.

A parallel linkage

4. Legatura sferica:
e Conexiunile globale sunt mecanisme utilizate pentru a permite miscari complexe si
flexibile.
e In FRC, aceste conexiuni sunt adesea folosite in proiectarea manipulatoarelor

robotizate sau a platformelor mobile. Acest lucru permite robotului sa se deplaseze in
jurul mai multor axe.



e De exemplu, in proiectarea unui brat robot, conexiunile sferice asigura miscarea de
rotatie in jurul mai multor axe.

5. Legatura plana:
e Conexiunile plane sunt mecanisme utilizate pentru a limita miscarea la un anumit
plan.
e In FRC, aceste conexiuni sunt adesea folosite in proiectarea bratelor sau balamalelor
robotice. Acest lucru permite robotului sa se miste intr-un anumit plan.
e De exemplu, atunci cand proiectati un brat robot, conexiunile plane permit bratului sa
se deplaseze pe o anumita traiectorie.

B

_'ln).l "!”‘H



