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Введение. Автоматические робототехнические комплексы являются дорогостоящими и 
негибкими механизмами. Медленное программирование, необходимое для адаптации роботов 
к новому продукту, делает этот тип решения недостаточно производительным на многих 
заводах. Целью настоящей работы является формулировка кинематики 6-звенного 
манипулятора типа KUKA-KR 3 R540 на основе винтового движения как основного 
кинематического паттерна. 
 
Основная часть. В основе настоящей работы лежит замечательный геометрический факт: 
любые два положения твердого тела, из которых второе получается каким-то произвольным 
движением твердого тела из первого положения, можно осуществить одним единственным 
винтовым движением, которое представляет собой комбинацию вращения вокруг некоторой 
оси и параллельного переноса вдоль этой оси. В связи с этим возникает новая и 
привлекательная для приложений идея использовать винтовое движение как основу для 
расчетов кинематики многозвенных манипуляторов. При этом, ввиду универсальности кода, 
простоты паттерна и его единственности при определенных условиях, время необходимых 
расчетов для программирования конечной траектории будет намного меньше, чем при 
использовании стандартных приемов.  

Выводы. Данная работа является первым шагом к внедрению теории винтового движение в 
кинематику многозвенных манипуляторов и решению проблемы выбора траектории движения 
манипулятором. В работе доказана разрешимость прямой задачи кинематики и приведено ее 
решение на языке винтов в окрестности начального положения.		
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