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Анотація. Розглянуто маніпулятор з п’ятьома ланками, з’єднаними ротаційними 

кінематичними парами 5 класу. Для математичного моделювання переміщень полюсу 
схвату маніпулятора запропоновано застосувати пакет прикладних програм Mathcad. 
Використання Mathcad дозволяє спростити кінематичний аналіз маніпулятора та 
зменшити кількість помилок. 
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Abstract. A manipulator with five links connected by rotary kinematic pairs of the 5th class is 

considered. For mathematical modeling of the movements of the grip pole of the manipulator, it is 
proposed to apply the Mathcad application program package. Using Mathcad allows you to 
simplify the kinematic analysis of the manipulator and reduce the number of errors. 
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Вступ. 
Для кінематичного аналізу маніпуляторів широко використовуються 

різноманітні аналітичні та чисельні методи. Студентський проект Glove 
передбачає створення електронної рукавички для забезпечення дистанційного 
керування маніпулятором. Для встановлення максимально допустимих 
швидкостей та прискорень у кінематичних парах маніпулятора доцільно 
провести математичне моделювання переміщення схвату. 

Об'єкт дослідження – маніпулятор з п’ятьма ланками поєднаними 
ротаційними кінематичними парами п’ятого класу (рис.1). Прототипом 
конструкції є маніпулятор Thor Arm [1].  

Мета дослідження – створення програмного забезпечення для 
моделювання переміщення схвату маніпулятора.  
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Рисунок 1 – Розрахункова схема маніпулятора 

Авторська розробка 
 
Основний текст.  
Моделювання переміщення полюсу схвата застосовується на етапі 

проектування, впровадження та експлуатації маніпуляторів. Для моделювання 
переміщень схвату можна скористатись різноманітними мовами програмування 
С, Pyton, та пакетами прикладних програм Mathcad, Matlab [2].. При виконанні 
проекту Glove за результатами математичного моделювання необхідно 
встановити межі досяжності схвату та  визначити параметри руху вздовж 
траєкторії. У подальшому ці дані дозволяють розробити алгоритми керування 
маніпулятором.  

Оскільки проект є навчальним, то програмне забезпечення не передбачає 
комерційного застосування. Після аналізу існуючих мов програмування та 
пакетів прикладних програм було вирішено провести моделювання рухів 
схвату маніпулятора за допомогою пакета прикладних програм Mathcad [3]. 
Результати математичного моделювання переміщення схвату маніпулятора 
наведено на рис.2.  

 

 
Рисунок 2 – Результати математичного моделювання переміщення 

схвату маніпулятора. 
Авторська розробка 
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Пакет прикладних програм Mathcad доцільно застосувати для  розв’язання 
прямої та зворотної задач кінематики, визначення параметрів руху вздовж 
траєкторії .  

Висновки. 
Розглянута можливість застосування  мов програмування (С, Pyton) та 

пакетів прикладних програм  (Mathcad, Matlab) при створенні програмного 
забезпечення для математичного моделювання переміщення полюсу схвата 
маніпулятора. Використання Mathcad дозволяє спростити кінематичний аналіз 
маніпулятора та зменшити кількість помилок. 
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