
 

 
МЕХАТРОННЫЕ СИСТЕМЫ QNET. Методическое пособие для студентов v 1.0 

 

 

 

 

 

Инверсная кинематика 
 

 

 

 

 

Рассматриваемые темы 

• Использование геометрического подхода для получения уравнений инверсной кинематики 
(Inverse Kinematics) 

• Использование LabVIEW™ для разработки VI инверсной кинематики. 

• Проверка модели с помощью данных энкодера. 

 

Предварительные условия 

• QNET Mechatronic Systems настроены в соответствии с кратким руководством по началу 
работы. 
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1 Сведения из теории 
Для любой роботизированной системы задачей инверсной кинематики является определение 

состояния  манипулятора, исходя из положения рабочего органа . Для манипулятора QNET 
Mechatronic Systems, показанного на рис. 1.1, это соответствует   

нахождению  

 

для заданных 

 

 

Рисунок 1.1. Кинематическая схема QNET Mechatronic Systems 

 

Уравнения инверсной кинематики могут быть получены с использованием геометрического подхода, 
как показано ниже: 

 

 

 



 

 
МЕХАТРОННЫЕ СИСТЕМЫ QNET. Методическое пособие для студентов v 1.0 

 

и  

 

 

Обратите внимание, что в этой ситуации используется инверсный косинус, поскольку  и  

принадлежат открытому интервалу (0, ). Параметры звеньев QNET Mechatronic Systems приведены в 
Таблице 1.1. 

Символ Описание Значение 

L0 Фиксированная длина между двумя моторами 7,6 см 

L1 Длина звеньев {0} - {2} и {1} - {3} 8,4 см 

L2 Длина звеньев {2} - {4} и {3} - {4} 12,6 см 

 

Таблица 1.1. Параметры звеньев QNET Mechatronic Systems 

 

 



 

 МЕХАТРОННЫЕ СИСТЕМЫ QNET. Методическое пособие для студентов 4 

 

2 Упражнения в лаборатории 
 

1. Откройте проект Mechatronic Systems.lvproj и из Quanser ELVIS RIO | Subsystems 

откройте Inverse Kinematics.vi.  Откройте Inv  Kin.vi. Завершите построение модели в 

соответствии с рисунком 2.1.  Этот код соответствует уравнениям 1.3 и 1.4. Протестируйте VI 
следующими значениями  и прокомментируйте полученные результаты. 

 

 

Рисунок 2.1. Формула инверсной кинематики 

 

2. Закройте Inv Kin.vi и запустите Inverse Kinematics.vi. Как только линейка калибровки 

заполнится перемещайте манипулятор вручную к символам по таблице 2.1. Введите 
координаты соответствующего символа в поле управления положением и сравните 

фактические углы двигателя со значениями из Inv Kin.vi. Прокомментируйте результаты. 
 

Примечание: Если какой-либо VI запускается в первый раз, калибровка может выполняться до 10 с. 

Символ Ex Ey 

Star 6,3 см 12,3 см 

Plus -1,3 см 11,4 см 

X 1,7 см 18,5 см 

Таблица 2.1: Положение символов QNET Mechatronic Systems 
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