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Çíàíèå óðàâíåíèé äèíàìèêè ðîáîòîâ-ìàíèïóëÿòîðîâ íåîáõîäèìî äëÿ ïðèìåíåíèÿ ñî-
âðåìåííûõ ìîìåíòíûõ ñïîñîáîâ óïðàâëåíèÿ è ìîäåëèðîâàíèÿ èõ äâèæåíèé. Ýòè óðàâíå-
íèÿ ïîëíîñòüþ îïðåäåëÿþòñÿ êèíåìàòè÷åñêîé ñõåìîé ìåõàíèçìà, åãî ãåîìåòðè÷åñêèìè
è ìàññ-èíåðöèîííûìè ïàðàìåòðàìè. Îäíàêî îïèñàíèå äèíàìèêè ñ ïîìîùüþ êëàññè÷å-
ñêèõ èíåðöèîííûõ ïàðàìåòðîâ (ìàññà, êîîðäèíàòû öåíòðà ìàññ, îñåâûå è öåíòðîáåæ-
íûå ìîìåíòû èíåðöèè) îêàçûâàåòñÿ íåîäíîçíà÷íûì: îäíîìó è òîìó æå óðàâíåíèþ äâè-
æåíèÿ ñîîòâåòñòâóåò áåñêîíå÷íîå êîëè÷åñòâî íàáîðîâ çíà÷åíèé òàêèõ ïàðàìåòðîâ [4].
Ýòî âíîñèò íåîïðåäåëåííîñòü â ïðîöåäóðó ïàðàìåòðè÷åñêîé èäåíòèôèêàöèè óðàâíåíèé
äâèæåíèÿ, à òàêæå ïðèâîäèò ê ïîÿâëåíèþ èçáûòî÷íûõ âû÷èñëèòåëüíûõ îïåðàöèé ïðè
ðåøåíèè ïðÿìîé è îáðàòíîé çàäà÷ äèíàìèêè.

Äëÿ ðàçðåøåíèÿ íåîäíîçíà÷íîñòè ââîäèòñÿ ìíîæåñòâî ò.í. áàçîâûõ èíåðöèîííûõ ïà-

ðàìåòðîâ, ïðåäñòàâëÿþùåå ñîáîé íàèìåíüøèé íàáîð ïàðàìåòðîâ, îïðåäåëÿþùèé óðàâ-
íåíèÿ äèíàìèêè è ñîîòâåòñòâóþùèé èì âçàèìíî-îäíîçíà÷íî (ïðè íåèçìåííûõ êèíåìà-
òè÷åñêèõ ïàðàìåòðàõ), è â äàëüíåéøåì èñïîëüçóåòñÿ çàïèñü ýòèõ óðàâíåíèé â òåðìèíàõ
èìåííî áàçîâûõ ïàðàìåòðîâ. Îòäåëüíîé çàäà÷åé îêàçûâàåòñÿ ïîèñê òàêîãî ìíîæåñòâà
ïàðàìåòðîâ è èõ âûðàæåíèÿ ÷åðåç êëàññè÷åñêèå èíåðöèîííûå ïàðàìåòðû, à òàêæå çà-
ïèñü óðàâíåíèé äâèæåíèÿ ñ ïîìîùüþ áàçîâûõ èíåðöèîííûõ ïàðàìåòðîâ. Â íàñòîÿùåå
âðåìÿ ñóùåñòâóþò ÷èñëåííûå [2, 5] è àíàëèòè÷åñêèå [3, 4] ìåòîäû ðåøåíèÿ ýòîé çàäà÷è.
Îäíàêî ïåðâûå ïðèíöèïèàëüíî ÿâëÿþòñÿ ïðèáëèæåííûìè, ïðè÷åì íåâîçìîæíî îïðå-
äåëèòü, â êàêèõ ñëó÷àÿõ ðåçóëüòàò ÿâëÿåòñÿ òî÷íûì, à â êàêèõ � íåò. Âòîðûå æå äàþò
òî÷íîå ðåøåíèå, íî ëèøü äëÿ ìàíèïóëÿòîðîâ ñ ïàðàëëåëüíûìè èëè ïåðïåíäèêóëÿðíû-
ìè îñÿìè ñîñåäíèõ ñî÷ëåíåíèé.

Àâòîðîì ðàçðàáîòàí àëüòåðíàòèâíûé ìåòîä [1] ïîèñêà áàçîâûõ èíåðöèîííûõ ïàðà-
ìåòðîâ, ïîçâîëÿþùèé ïîëó÷èòü òî÷íîå ðåøåíèå äëÿ ìåõàíèçìîâ ñ ïðîèçâîëüíî îðè-
åíòèðîâàííûìè îñÿìè ñî÷ëåíåíèé, ïðåäëîæåí ðåêóðñèâíûé ïîäõîä ê åãî ðåàëèçàöèè,
ýôôåêòèâíûé ñ òî÷êè çðåíèÿ áûñòðîäåéñòâèÿ, è íàïèñàíà ïðîãðàììà ñîãëàñíî ïðåäëî-
æåííîìó àëãîðèòìó. Ñ ïîìîùüþ ýòîé ïðîãðàììû âû÷èñëåíû áàçîâûå ïàðàìåòðû äëÿ
ìàíèïóëÿòîðà PUMA 560, ñîîòâåòñòâóþùèå èçâåñòíûì ðåçóëüòàòàì [2,3,5], ÷òî ïîäòâåð-
æäàåò êîððåêòíîñòü ðàçðàáîòàííîãî ìåòîäà.
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