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MOJEJIOBAHHSA IHBEPCHOI KIHEMATHUKU POBOTA-
MAHIITYJIATOPA 3 BAKOPUCTAHHAM HEHPOHHUX MEPEX
IcTomin O.€., TwoTioma C.O.

Hauionanvnuii mexuiyHuil ynigepcumem
«XapkiecoKuil noaimexHiYHuIl IHCIUNLYHL),

M. Xapkie

3 mosBOIO KOJAOOpaTWMBHUX poOOTIB B KiHIl 20-TO CTOMITTS, MEPIICTh iX
PO3BUTKY Ta BUPOOHHIITBA 3aliMarOTh Taki BeJIUK1 koMmriaHii, sk ABB, Kuka, Fanuc 1 iH.
Baprictb po0oTiB € ceplo3HMM OOMEXKyBaueM B iX PO3MOBCIOJKEHHI IS
BUKOPUCTaHHA B BUPOOHUYOMY IIPOIIECI CEPEAHBOrO 1 B JIEAKMX BHUMAJKaxX Majioro
0i3Hecy. OgHuM 13 BapiaHTIB pillieHHS MNpoOJeMu € crpoda CTBOpPEHHS poboTa-
MaHIIyJIATOpa 3 WIICTbMa CTYNEHSMU CBOOOAM 3
BUTOTOBJIEHHSIM #oro 4actuH Ha 3D-npunTtepl
(puc. 1).

Opnuiero 3 TOJOBHMX 3ajay, fKy Tpeoda
BUPIIIUTH, JJIsI KEPYBaHHS MMOJIO0KEHHIM poOOUOTO
IHCTPYMEHTY € 3ajJladya CTBOPEHHS MOJEJ MpPsIMOi
Ta IHBEPCHOI KiHEMaTuku pobOota. s omwmcy
reoMeTpii poOoTa-MaHIMyIsITOpa BUKOPUCTOBYIOTh
TaK 3BaHy KIHEMaTHYHY CXEMY, sIKa OMUCYETHCS B
BUTJIsA/I1 TapaMeTpiB JleHaBiTa-XapTteHoOepra [1].

[Ipsima 3amava KiHEMaTUKH TIOJIATAE B
PO3paxyHKy TIOJIO)KEHHSI Ta OpIEHTAIlll CHUCTEMH
KOOpJIMHAT, TIOB'SI3aHO1 3 pOOOYMM THCTPYMEHTOM,
MpH  337aHOMY HaOOpl y3arajJbHEHUX TMapameTpiB MaHinynﬂTopa InBepcHa
KiIHEMaTHKa TOJISTa€E B PO3PAXYHKY Ha60py y3araJbHEHHX KyTiB MaHIMyJsTOpa Mpu
3aJlaHUX KOOpJMHATaX IIOJOXKEHHS 1 Opl€HTAIli KIHIIEBOI CHCTEMH KOOpPJIMHAT,
MOB'S13aHOT 3 pOOOYNM IHCTPYMEHTOM.

VY poGoTi posrasgaeTbesi 3aavya MOOYAOBH MOJIEN 1HBEPCHOI KiHEMAaTHKU
MaHIIMyJISITOpa Y BUINIAIAI IITY4HOI HeilpoHHOi Mepexi (LLIHM), sika npuiimae y
AKOCT1 BXIIHMX MapameTpiB KOOPJAWHATU MOJIO)KEHHS 1HCTPYMEHTY, a Ha BUXOMl —
KyTH TIOJIOKEHHS 34jieHyBaHb MaHimyssitopa. s Bukopuctanus [IIHM neoOxigHO
BUPIIIUTH JIB1 3aj7adi: 00paTh apXiTeKTypy HEUpOHHOT MepeXi Ta CTBOPUTHU
onTUMaJIbHUK HaOlp TpeHyBaJbHUX JAaHuX s HaBuanHs [IIHM. Habip
TPEHYBAIbHUX JaHUX OYB CTBOPEHH 3 BUKOPHCTAHHSIM PO3pPaXyHKYy OakaHHMX
po0OYMX TMOJOKEHb MAaHIMyIATOpa MO MOJENl MpsSMOi KiHEMaTUKh. B sKocTi
apxitektypu IIIHM Oya oOpana TpuirapoBa Mepesxa 3i cxemoro 6-20-6 [2].

Takum yrHOM, poOOTa MPHUCBSYEHA CTBOPEHHIO MOJIEN IHBEPCHOI KIHEMATHUKU
poboTa-MaHIMyJISITOpa 3 MIICThMa CTYNEHSIMH CBOOOJIM Ha OCHOBI HABYEHOI IITYYHOI
HEHPOHHOI MEpEexi.

Pucynoxk 1 — TpuBumipaa Moienb
poboTa-MaHinyiIaTopa
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