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ВВЕДЕНИЕ 
 
Любой промышленный робот состоит из исполнительного устройства в виде манипулятора 

и перепрограммируемого устройства программного управления для выполнения в 
производственном процессе двигательных и управляющих функций. Манипулятор - 
управляемое устройство для выполнения двигательных функций, аналогичных функциям руки 
человека при перемещении объектов в пространстве, оснащенное рабочим органом. 
Манипуляторы промышленных роботов предназначены для перемещения рабочего органа или 
предмета, находящегося в нем, из одного положения в другое в пределах зоны обслуживания по 
произвольной или заранее заданной траектории с необходимой точностью. Закон движения, в 
том числе ускорение и скорость центра схвата манипулятора, на разных участках траектории, 
диктуется технологическими условиями и должен программироваться. С целью управления 
перемещением центра схвата и движением груза, переносимого им, изучается кинематика 
центра схвата. 

 
 


