
Краткая информация о проекте 

Наименование 

 

 

AP14872115 “Разработка и исследование новых 

параллельных манипуляторов вида трипод с шестью 

степенями свободы”. 

Актуальность 

 

Триподы (параллельные манипуляторы с тремя ногами) с 

шестью степенями свободы по сравнении с гексаподами 

(параллельные манипуляторы с шестью ногами) обладают 

большой рабочей зоной, малыми габаритами и 

металлоемкостью. 

Цель Целью проекта является разработка и исследование новых 

триподов вида 3 - PRRS и 3 - PRPS с шестью степенями 

свободы, где P, R и S - поступательная, вращательная и 

сферическая кинематические пары. 

Задачи 1. Топологический синтез новых триподов вида 3-PRRS и 3- 

PRPS и их 3D моделирование.  

2. Кинематический анализ новых триподов вида 3-PRRS и 3- 

PRPS.  

3. Динамический анализ и управление движениями новых 

триподов вида 3-PRRS и 3- PRPS.  

4. Изготовление экспериментальных образцов новых 

триподов вида 3-PRRS и 3- PRPS и их испытание. 

Ожидаемые и 

достигнутые результаты  

 

В результате реализации данного проекта будут:  

1. Определены оптимальные структурные схемы новых 

триподов вида 3-PRRS и 3- PRPS и изготовлены их 3D 

модели.  

2. Определены кинематические параметры, рабочие зоны и 

сингулярные конфигурации новых триподов вида 3-PRRS и 

3- PRPS.  

3. Определены движущие силы и моменты триподов и 

разработаны системы управления новых триподов вида 3-

PRRS и 3- PRPS.  

4. Изготовлены экспериментальные образцы новых триподов 

вида 3-PRRS и 3- PRPS и совершенствованы их конструкции. 
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                               Рис. 1.  3D CAD модель нового трипода вида 3-PRRS.                                             
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Рис. 2. 3D CAD модель нового трипода вида 3-PRPS. 

 


