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ОСОБЕННОСТИ СИНТЕЗА МЕХАНИЗМОВ
ДЛЯ ДВИЖИТЕЛЕЙ ШАГАЮЩИХ МАШИН

Предложен метод систематического поиска в пространстве
параметров механизмов, приближенно воспроизводящих не-
обходимую траекторию опорной точки, удовлетворяющую
дополнительным условиям “внешности” и “длительности”.
Цель метода — это выбор (для каждого варианта набора
параметров механизма) па траектории опорной точки ноги
участка опорной фазы, необходимой длительности, располо-
женного внешне по отношению ко всем остальным точкам
механизма, который наиболее точно аппроксимирует пря-
мую линию.

The peculiarities of mechanism synthesizing for walking machine
drives / N.V. Umnov

Straight-line linkage mechanisms possess many advantages as the legs
of walking machines. Four-bar linkage legs, however, do not yield proper
accuracy, because it is impossible to connect a prolonged support fase and
“externality” of the straight-line part off trajectory. The use of multi-bar
linkage has been limited, because a simple way of synthesizing the linkage
had not been available and direct trial-and-error procedures are too long and
cumbersome. The design synthesis procedure for preliminary selection of
the mechanism parameters is developed. A goal of the method is selection
of a support part on the leg trajectory support point. Simultaneously two
necessary conditions — sufficient prolongation and “externality” of that
trajectory part are satisfied, having the best approximation accuracy. For
decreasing of the mechanism sample the Sobol’s points are used. Figs.3.
Refs.6.
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