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Манипулятором называют исполнительный механизм промышленного 

робота, оснащенный приводами и рабочим органом, с помощью которого 
осуществляется выполнение рабочих функций [1, 2]. Способность воспроиз-
водить движения достигается приданием манипулятору нескольких степеней 
свободы, по которым осуществляется управляемое движение с целью получения 
заданного движения рабочего органа – схвата. При решении задач проек-
тирования и управления промышленными роботами приходится определять как 
положения его звеньев относительно неподвижной системы координат – 
абсолютные положения звеньев, так и их относительные положения – 
обобщенные координаты. Первая задача называется прямой, а вторая – обратной 
задачей о положениях манипулятора. В [3] представлено решение прямой задачи 
о положениях манипулятора, т е. определение и исследование положения 
звеньев манипулятора при известных обобщенных координатах. Кинемати-
ческие характеристики последнего звена манипулятора – схвата находятся 
посредством применения векторно-матричного метода в среде математического 
моделирования Mathcad. С помощью этого метода найдены пространственная 
траектория тела, находящегося в схвате, графики зависимостей глобальных 
координат тела, находящегося в схвате, от времени, графики изменения модуля 
и проекций скорости тела, а также графики изменения модуля и проекций 
ускорения тела, находящегося в схвате, от времени в глобальной системе 
координат и другие кинематические характеристики. 

Векторно-матричный метод относится к универсальным методам и 
рассчитан для применения в системах математического компьютерного 
моделирования. 
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