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ВЫБОР КИНЕМАТИЧЕСКОЙ СХЕМЫ
МАНИПУЛЯТОРА НА ОСНОВЕ АНАЛИЗА
ТРАЕКТОРИИ ОБЪЕКТА МАНИПУЛИРОВАНИЯ

Предложен метод, позволяющий на основе анализа большо-
го количества альтернативных вариантов кинематических
схем выбрать наиболее удачную. Метод позволяет также
проводить анализ с учетом различных критериев, изменяю-
щихся в зависимости от класса задания для манипулятора.

Manipulator kinematic circuit choice based on the manipulation
object trajectory analysis / E.V. Kaplinsky

The proposed approach gives possibility to analyse a wide range of
kinematic manipulators and choose manipulator with the most suitable
kinematics. The approach is based on studying the motion executed by
manipulator while operation. The analysis results are presented as a graph.
The analysis criteria being used depend on the type of the task. Figs.2.
Tab.1. Refs.4.
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