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СИНТЕЗ МНОГОПОДВИЖНЫХ УПРАВЛЯЕМЫХ
МЕХАНИЗМОВ С ЗАМКНУТОЙ
КИНЕМАТИЧЕСКОЙ ЦЕПЬЮ

В результате анализа и синтеза строения манипуляторов
получены многоподвижные управляемые механизмы нового
класса с замкнутой кинематической цепью и с числом степе-
ней свободы выходного звена равным шести. Полученные ме-
ханизмы могут быть использованы в качестве параллельных
манипуляторов, механизмов робота-позиционера и механиз-
мов ног шагающего аппарата. Решены прямая и обратная
задачи кинематики для механизма робота-позиционера.

Synthesis of multimobile controlled mechanisms with closed kine-
matic chains / K.S. Sholanov // Vestnik MGTU. Priborostroenie. 2000.
No. 1. P. 111–119.

A new class of multimobile controlled mechanisms with closed
kinematic chains and six degrees of freedom is developed in the analysis
and synthesis of the manipulator constructions. The obtained mechanisms
can be used as parallel manipulators, positioned robots and walking-feet
apparatus. The direct and inverse kinematic problems are solved for the
positioned robots. Figs.6. Refs.7.
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