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Мета роботи: візуалізація дослідження кінематики робота КУKA 1000 

Titan (рис.1) з використанням матричних рівнянь перетворення координат 
точок [1]  

 
 
 
 
 
 
Рис. 1. Робот КУКА 
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Побудуємо траєкторію полюса схопу (рис. 3) за законом руху (рис.2) і 

матричним рівнянням  
( ) ( )0,1 1,2 2,3 5,61 0,T T
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Рис.2. Графіки кутів 
поворотів 

Рис. 3. Траєкторія 
схопу 

 
Висновки: створено простий і доступний математичний апарат для 

визначення просторової орієнтації і траєкторії полюса схопу; запропоновано 
наглядний метод візуальної формалізації і дослідження кінематики робота 
КУКА. 
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