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В условиях непрерывного повышения уровня жизни населения и роста спроса на автоматизацию в производственном секторе, двухзвенный параллельный транспортировочный манипулятор, благодаря своей простой конструкции и системе управления, не требующей масштабной модернизации, легко интегрируется в существующие производственные линии, что обуславливает его значительный рыночный спрос и потенциал. Некоторые примеры такого типа устройств, представлены в работах [1–2]. В рамках данного исследования была разработана конструкция двухзвенного параллельного транспортировочного манипулятора и проведён его кинематический анализ.
Двухзвенный параллельный манипулятор представляет собой механическую систему, включающую пару сервоприводов, ведущие и ведомые звенья, два балансировочных стержня и рабочую платформу. Конструктивно неподвижное основание жёстко зафиксировано на станине, в то время как сервоприводы, соединённые с ведущими звеньями, обеспечивают планарное перемещение платформы посредством синхронизированного управления двумя кинематическими цепями [3].
На первом этапе проектирования определены функциональные требования и технические показатели разрабатываемого двухзвенного транспортировочного манипулятора. Затем, в соответствии с требованиями к функционалу и техническими характеристиками, разработана общая схема конструкции манипулятора с учётом его типа и механической структуры. После этого определена траектория движения захватывающего устройства, выполнены кинематические расчёты и проведено имитационное моделирование для определения рабочего пространства манипулятора.
На заключительном этапе, на основе технических показателей и функциональных требований манипулятора, была определена его траектория движения. Затем с использованием программного пакета MATLAB проведено кинематическое моделирование, что позволило определить рабочее пространство манипулятора. В результате проектирования были получены: рабочая зона двухстепенного параллельного манипулятора, инженерные чертежи и трёхмерная модель.
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