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Для правильной разработки необходимых видов захватов руки-мани-

пулятора нужно задаться кинематикой кисти и пальцев, что дает возможность 
определения траекторий движения фаланг пальца. Чтобы определить траектории 
движения всех фаланг пальцев кисти механизированной руки-манипулятора, 
необходимо вычислить зависимость углов α и γ от положения гайки (рис. 1). 

 

 
 
Рис. 1. Кинематическая схема пальца с вводимыми обозначениями 
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Определив зависимость углов α и γ от положения гайки, получили 
траектории движения каждого сустава кисти и каждой из точек фаланг (рис. 2). 

 

 
 

Рис. 2. Траектории движения суставов и кончика пальца  
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