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PECULIARITIES OF INVERSE SOLUTION OF KINEMATICS PROBLEM 
FOR ROTOPOD 
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Показано, что при решении обратной задачи кинематики о положени­
ях применительно к механизму с параллельными кинематическими цепями 
типа «ротопод» возникают неоднозначности в определении значений вход­
ных координат. Предложены условия, позволяющие осуществить выбор 
нужного значения для каждой входной координаты. 
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The article shows that during the inverse solution of kinematics problem of 
positions applied to a mechanism with parallel transmission routes of "rotopod" 
type some ambiguities in definition of input coordinates values appear. Condi­
tions letting to choose the needed value for each input coordinate are offered. 

Keywords: rotopod, mechanism with parallel transmission routes, inverse kine­
matics problem of positions, Krylov angles. 

На кафедре «Автоматизация механосборочного производства» Южно-Уральского государ­
ственного университета ведутся разработки устройства формирования дополнительных техноло­
гических координат на основе механизма с параллельными кинематическими цепями, которое 
может быть альтернативой двухкоординатным поворотным столам. 

На рис. 1 показана трехмерная модель тако­
го устройства, которое состоит из подвижной 
платформы, основания, модуля привода, кольце­
вой направляющей, шести штанг и шести каре­
ток, имеющих возможность движения по коль­
цевой направляющей. Выходным звеном меха­
низма, лежащего в основе устройства, является 
подвижная платформа. 

При кинематическом анализе данного уст­
ройства, а также при построении алгоритмов 
управления движением подвижной платформы 
возникла потребность в решении обратной зада­
чи кинематики о положениях, которая формули­
руется как определение входных (управляемых) 
координат устройства по известным выходным. 

На рис. 2 представлена упрощенная кине­
матическая схема механизма, состоящая из под­
вижной платформы (с полюсом С ), соединён­
ной с неподвижным основанием с помощью шести штанг постоянной длины. В литературе [1] 
такой механизм принято называть ротоподом. Сферические шарниры Вi(i = 1...6) связывают 
штанги с подвижной платформой, координаты этих шарниров в связанной с платформой системе 
координат (СК) ΟΧΎ'Ζ` будем определять через углы 
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Раскрывая в (4) скобки и вводя следующие обозначения: 
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Выражения для определения угловых координат кареток имеют следующий вид: 



Рис. 4 

При выборе одного из двух возможных положений шарнира каретки следует учитывать ус­
ловие отсутствия соприкосновения кареток, которое сводится к проверке неравенств 

где угол задается из конструктивных соображений. На рис. 4, б отвечающие данному ус­

ловию положения штанг, обозначены сплошными линиями. 
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Значения углов, для которых должны быть отброшены. 

После того как будут проконтролированы расстояния для каждого шарнира каретки 

останется только два возможных значения его угловой координаты (рис. 4). На рис. 4, а показаны 
все возможные положения шарниров каретки, на рис. 4, б - только те, для которых выполняются 

условия 



Дополнительное условие, которое будет влиять на выбор единственной угловой координаты 
для шарнира каретки, может быть сформулировано из анализа жесткости устройства в требуемом 
направлении (см. статью В.А. Смирнова и Е.Ю. Сулацкой в данном Вестнике). 

Все рассмотренные выше условия должны быть учтены при разработке алгоритмов управ­
ления ротоподом. 
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