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ПРОЕКТИРОВАНИЕ МАНИПУЛЯТОРА. ПРИМЕНЕНИЕ  

ПАКЕТА SIMULINK/MATLAB 

 

 Разработка манипулятора промышленного робота является доста-

точно сложной задачей и требует значительных затрат на создание кон-

структорской документации и испытаний. С целью сокращения затрат 

на разработку, изготовление и проведение испытаний манипулятора ак-

цент был поставлен на моделирование конструкции. Для моделирования 

манипулятора использовался пакет Simulink, входящий в программу 

MatLab. Полученная 3D модель позволила:  

1. Промоделировать перемещения манипулятора в рабочей зоне 

(анализ траектории). 

2. Сделать расчёт нагрузок на элементы системы с учетом грузо-

подъёмности манипулятора. 

3. Оптимизировать конструкцию в целом. 

4. Максимально удешевить манипулятор. 

Результатом моделирования стал манипулятор (рисунок 1). Были 

решены задачи: обратная и прямая задача кинематики, уменьшения ве-

са, упрощения конструкции.  

Рисунок 1 – Вид манипулятора:  

а) внешний вид; б) расположения двигателей 
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