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V članku so obravnavane glavne značilnosti in posebnosti servisnih nalog z namenom izdelave 

predloga kriterijev za snovanje v obliki računsko učinkovitih kriterijskih funkcij. Te kriterije snovanja je 
možno uporabiti v večkriterijskih optimizacijskih algoritmih komercialnih programov za pridobivanje 
optimalnih konstrukcijskih rešitev za servisne robote. Predlagan postopek je bil uporabljen pri robotski 
roki za servisna opravila, ki je sestavljena iz dveh modulov s skupno štirimi prostostnimi stopnjami. 
Glavni modul z dvema prostostnima stopnjama se imenuje SIDEMAR (akronim v španščini za 
»mehatronska zasnova integriranega sistema za servisne robote«). Zasnovan in zgrajen je bil na univerzi 
Carlosa III. v Madridu kot modul za aplikacije servisnih robotov. Prikazani so tudi rezultati zgornje 
študije primera, ki kažejo solidnost in inženirsko uporabnost predlaganega večkriterijskega postopka za 
določanje optimalne zasnove. 
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Sl. 4: Manipulator SIDEMAR: a) 3D-model; b) Prototip z enim modulom 2R 

 


