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Мета роботи: визначити можливість відпрацювання траєкторії промислової платформи 

(ПП)  без запирання механізмів паралельної структури (МПС). 
 

Рис.1. Траєкторія ПП   
Рис. 2. Діаграма зміни довжин штанг ПП 

 
Наведено моделювання задач кінематики при контурному і позиційному керуванні.. Зада-

ча кінематики ПП зводиться до визначення кінематичних параметрів відповідних ланок  

для заданих рівнянь руху платформи: поступального  разом з пов'язаними з нею в центрі мас 

 осями  відносно нерухомого базису  та обертального навколо її центру мас . 

Кути орієнтації платформи α є кути Ейлера-Крилова [1].  
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Висновок: результати розрахунків кута тиску у шарнірах при відпрацюванні траєкторії 

вказують, що кути тиску змінюються в процесі виконання програми руху від 23° до 132°, що 

відповідає умові відсутності заклинювання механізму МПС.  
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