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Прямая кинематика 
 

 

 

Рассматриваемые темы 

• Использование геометрического подхода для получения уравнений прямой кинематики 
(Forward Kinematics). 

• Использование LabVIEW™ для разработки VI прямой кинематики. 

• Проверка модели с использованием координат элементов платы. 

• Определение доступного пространства задач QNET Mechatronic Systems. 

 

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 прямой кинематики является определение положения 

рабочего органа , определяемого состоянием  манипулятора. Для манипулятора QNET 
Mechatronic Systems, показанного на рис. 1.1, это соответствует  

нахождению координат рабочей зоны (рабочего органа), 

 

заданных в пространстве обобщенных координат. 

 

 
 

Рисунок 1.1. Кинематическая схема QNET Mechatronic Systems 

 

Уравнения прямой кинематики могут быть получены путем предварительного связывания координат 

точек 2 и 3 рамки относительно  
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с последующей привязкой их к положению точки {4}, то есть , 

 

 

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 
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2 Упражнения в лаборатории 
1. Откройте проект Mechatronic Systems.lvproj и из Quanser ELVIS RIO | Subsystems 

откройте Forward Kinematics.vi. На блок-диаграмме внутри цикла Forward Kinematics Loop 

откройте subVI For 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. Уравнение прямой кинематики 

 

2. Закройте For Kin.vi. Запустите Forward Kinematics.vi. Как только линейка калибровки 

заполнится, перемещайте манипулятор вручную на символы Star, Plus и X, стараясь получить 
символ как можно ближе к центру изображения. Насколько близки координаты символов к 
значениям, приведенным в таблице 2.1? Прокомментируйте несовпадения этих значений. 

 

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 

 

3. В процессе выполнения VI перемещайте вручную манипулятор, чтобы исследовать рабочее 

пространство, приложите график. Полученный график симметричен? Почему график 

симметричен/несимметричен? 
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