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Проект по разработке унифицированного мехатронного модуля на базе шарнирного ме-
ханизма с не менее чем тремя степенями свободы, применимый для конструирования ан-
тропоморфных и других робототехнических систем, поддержанному Фондом Содействия
Инновациям, предусматривал создание макетного образца шарнирного механизма. Экспе-
риментальные исследования которого подтвердили работоспособность конструкционного
решения.

Для симуляции рабочего поля шарнирного были использованы программы Cinema 4D,
Solidworks и программное обеспечение, встроенное в «Robotics Toolbox», являющееся до-
полнением для Matlab. Установлено, что рабочая зона одного предлагаемого шарнирного
механизма представляет собой тонкую сферическую оболочку сектора, радиусом равным
расстоянию от центра вращения, до рабочего органа, с углом у основания 120∘. При работе
двух шарнирных механизмов, соединенных связью постоянной длины, рабочая зона будет
находиться в сопряжении двух сферических оболочек, в форме полумесяца.

Решение прямой задачи кинематики для манипулятора, состоящего из трёх шарнирных
механизмов, осуществлялось путём генерации псевдослучайных величин в интервале от
-60 до 60 градусов смещения каждого сопряжения.

Особенности программной реализации процессов и в первом и во втором выявили от-
сутствует возможности симуляции для трех степеней свободы унифицированного шарнир-
ного механизма, сложность программной интеграции условий ограничений, накладывае-
мых на модель конструкционными особенностями. Установлена необходимость разработки
индивидуального программного обеспечения для решения прямой задачи кинематики для
разомкнутого манипулятора с N унифицированными шарнирами, имеющими по 3 степени
свободы
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