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Рассмотрим расчет дифферен-
циального уравнения движения прост-
ранственного исполнительного механиз-
ма в цилиндрической системе коор- 
динат (рис. 1).  

Установлено, что кинетическая 
энергия робота-манипулятора может 
быть определена по формуле 
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Используя уравнения Лагранжа вто-
рого рода, получим дифференциальные 

уравнения движения пространственного исполнительного механизма в 
следующем виде:  
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где 	ܫଵ – момент инерции звена 1 относительно оси поворота; ݉ଶ – масса 
звена 2; 	ܫଶ െ	момент инерции относительно оси поворота; 	݉ଷ െ	масса 
двигающейся руки схватом; ρ – расстояние от оси поворота до центра масс; 
ଷܫ	 െ		момент инерции относительно центральной оси.  

К оси поворота приложен момент M; движущие силы, создаваемые 
приводами в поступательных парах, равны соответственно ܨଵଶ и	ܨଶଷ; 	
ሶߩ 	 െ	скорость центра схвата вдоль штанги;  ߩ ሶ߮  െ	скорость центра схвата 
во вращении вместе со штангой вокруг оси Z; ሶܼ  െ скорость центра схвата в 
вертикальном перемещении вдоль оси Z. 

  

Рис. 1. Расчетная схема  
робота-манипулятора в 
цилиндрических координатах 

47




