
Жоба туралы қысқаша ақпарат 

Жоба аты 

 

AP14872115 «Алты еркіндік дәрежесі бар трипод 

түрдегі жаңа параллель манипуляторларды жасау және 

зерттеу». 

Жоба өзектілігі 

 

Алты еркіндік дәрежесі бар триподтар (үш аяқты 

параллель манипуляторлар) гексаподтармен (алты 

аяқты параллель манипуляторлар) салыстырғанда 

үлкен жұмыс аймағына, шағын өлшемдерге және 

металл сыйымдылығына ие. 

Жоба мақсаты 

 

Жобаның мақсаты алты еркіндік дәрежесі бар 3 - PRRS 

және 3 - PRPS түріндегі жаңа триподтарды әзірлеу 

және зерттеу болып табылады, мұндағы P, R және S - 

ілгерілемелі, айналмалы және сфералық 

кинематикалық жұптар. 

Жоба міндеттері 1. 3-PRRS және 3-PRPS түріндегі жаңа триподтардың 

топологиялық синтезі және оларды 3D модельдеу.  

2. 3-PRRS және 3 - PRPS түріндегі жаңа триподтарды 

кинематикалық талдау.  

3. 3-PRRS және 3 - PRPS түріндегі жаңа триподтарды 

динамикалық талдау және қозғалысын басқару.  

4. 3-PRRS және 3 - PRPS түріндегі жаңа триподтардың 

эксперименттік үлгілерін жасау және оларды сынау. 
Күтілетін және қол жеткізілген 

нәтижелер 

Осы жобаны іске асыру нәтижесінде:  

1. 3-PRRS және 3 - PRPS түріндегі жаңа триподтардың 

оңтайлы құрылымдық схемалары анықталады және 

олардың 3D модельдері жасалады.  

2. 3-PRRS және 3 - PRPS түріндегі жаңа триподтардың 

кинематикалық параметрлері, жұмыс аймақтары және 

сингулярлық конфигурациялары анықталады.  

3. 3-PRRS және 3 - PRPS түріндегі триподтардың 

қозғаушы күштері мен моменттері анықталады  және 

олардың басқару жүйелері жасалды.  

4. 3-PRRS және 3 - PRPS түріндегі жаңа триподтардың 

эксперименттік үлгілері жасалады және олардың 

конструкциялары жетілдіріледі. 
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                          Сурет. 1.  3-PRRS түріндегі жаңа триподтың 3D CAD моделі. 

 



                                    
              

                               Сурет. 2. 3-PRPS түріндегі жаңа триподтың 3D CAD моделі. 

 

 

 

 

 

 

 


