
МИНИСТЕРСТВО ОБРАЗОВАНИЯ РЕСПУБЛИКИ БЕЛАРУСЬ 
УЧРЕЖДЕНИЕ ОБРАЗОВАНИЯ 

«ВИТЕБСКИЙ ГОСУДУРСТВЕНЫЙ ТЕХНОЛОГИЧЕСКИЙ
УНИВЕРСИТЕТ»

УДК 531.8 -f' 02-4 Я 
№ Госрегистрации 20120324 
Инв. №

по научно-исследовательской работе

Исследование кинематических параметров исполнительных механизмов и 
разработка матричного метода их расчета для роботов-манипуляторов

2011-ВПД-072 
(заключительный)

Начальник НИЧ

Научный руководитель, 
д.т.н., профессор

С.А. Беликов

А.В. Локтионов
S а_лгу5~

Витебск, 2015



СПИСОК ИСПОЛНИТЕЛЕЙ 

Научный руководитель, А.В.Локтионов

д.т.н.,профессор ajl (общее руководство темой,

реферат, введение, 

заключение, разд. 1)

Исполнители: 

к.т.н., доцент 

к.т.н., доцент

нормоконроль

2. г. 1Z 2о  (S  А.М.Тимофеев (разд. 2, 3)

и . - и . г  СНГ.А Г- Семин <Разд-4' А

ЛЛ. /Л. -tcvsr-? И.Л. Кудина

Б I Б Л I Я Э К А
УА « В 1 Ц Е Б С К  

Т Э Х Н А Л А Г 1 Ч Н Ы
iHB. №



РЕФЕРАТ

Отчет 54 с., 17 рис., 1 табл., 21 источник

ОЦЕНКА, ИССЛЕДОВАНИЯ, КИНЕМАТИКА, ИСПОЛНИТЕЛЬНЫЕ 

МЕХАНИЗМЫ, КРИВОШИП, НЕРАВНОМЕРНОСТЬ, ОСТАНОВКА, 

НИТЕПРИТЯГИВАТЕЛЬ, СИНТЕЗ, УРАВНОВЕШИВАНИЕ, РЕАКЦИИ В 

ШАРНИРАХ, МЕТОДИКА, РАСЧЕТ, МАТРИЧНЫЙ МЕТОД, 

РЕКОМЕНДАЦИИ

Объектом исследования являются пространственные исполнительные 

механизмы, работающие в цилиндрической и сферической системах 

координат, трехкривошипный шарнирно-рычажный механизм, 

двухкривошипный механизм нитепритягивателя ротационного типа, 

имеющие приближенную остановку ведомого звена.

Целью работы является исследование кинематических параметров 

исполнительных механизмов, разработка методики расчета кинематических 

параметров пространственных исполнительных механизмов матричным 

методом, методики синтеза, кинематического и силового анализа рычажных 

механизмов, определение геометрических параметров предложенных 

механизмов.

При исследовании применялись методы аналитического расчета 

кинематических и силовых параметров механизма с использованием 

компьютерной техники, анализ существующих методов расчета 

кинематических параметров исполнительных механизмов роботов- 

манипуляторов.

При исследовании проанализированы методика и методы расчета 

кинематических параметров исполнительных механизмов, получены 

расчетные формулы и представлены примеры расчета для определения 

кинематических характеристик пространственных исполнительных 

механизмов, работающих в прямоугольной, цилиндрической и сферической 

системах координат, предложены аналитические зависимости для расчета



матричным методом скорости и ускорения центра -  схвата робота в 

подвижной и неподвижной системах координат необходимых для 

прочностного расчета и оценки динамических свойств механизма.

Синтезированы два шарнирно-рычажных механизма с одинаковыми 

длинами звеньев, упрощена конструкция и снижена их стоимость. Выходные 

кривошипы предложенных механизмов имеют необходимую для выполнения 

технологического процесса приближенную остановку. Механизмы могут 

использоваться для привода исполнительных органов в машинах 

периодического действия, звенья которых совершают вращательные 

движения с остановками.
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