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Аннотация. Цель данной работы заключается в  решении задачи параме-
трического синтеза механизма совместного относительного манипули-
рования на  основе дельта-робота. В  работе исследуется эффективность 
применяемого алгоритма подбора параметров механизма и производится 
визуализация его работы.
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Введение

Дельта-роботы получили широкое применение 
в  современной промышленности. Они исполь-
зуются для обработки заготовок, сварки, пере-

мещения объектов на конвейере, а также лазерной рез-
ке. Для расширения функциональности мехатронных 
систем данного типа может быть применена концепция 
механизма совместного относительного манипулирова-
ния, которая подразумевает работу двух независимых 
механизмов, совместно выполняющих одну задачу [1].

Механизмы подобного типа могут применяться для 
задач различного масштаба: от  работы с  незначитель-
ными объектами, вроде пайки крошечных элементов, 
до  применения в  обработке колоссальных объектов, 
таких как трёхмерная печать деталей для ракет. Такой 
разброс по  размерам объектов применения приводит 
к  проблеме масштабируемости используемых станков. 
При необходимости оперативной подстройки параме-
тров механизма, при которых его рабочая зона сможет 

полностью покрыть обрабатываемую область, возника-
ет потребность в параметрическом синтезе механизма.

Параметрический синтез — это процесс определения 
параметров элементов синтезируемого объекта, при ко-
торых будут удовлетворены условия технического зада-
ния. При параметрическом синтезе определяются имен-
но параметры элементов, так как структура должна быть 
задана [2].

Описание исследуемого механизма

В данной статье исследуется МСОМ с пятью степеня-
ми свободы на основе дельта-робота (Рис. 1).

Для дальнейшей работы следует определить параме-
тры, которые будут определены в процессе синтеза.

Параметром, отражающим эффективность работы 
параметрического синтеза является коэффициент пере-
крытия. Коэффициент перекрытия — величина отноше-
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Рис. 1. Кинематическая схема исследуемого 
механизма

Рис. 3. Высота H
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Рис. 2. Блок-схема применяемого 
в параметрическом синтезе алгоритма

Рис. 4. Радиус R
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