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РАСЧЕТ ПАРАМЕТРОВ СРЕДСТВА АВТОМАТИЗИРОВАННОЙ СБОРКИ НА ОСНОВЕ РОБОТА 
С ПАРАЛЛЕЛЬНОЙ КИНЕМАТИКОЙ 
 
Разработано средство автоматизации сборочной операции цилиндрических соединений с зазором. 
Сборочное устройство создано на базе робота с тремя параллельными кинематическими цепями. 
Манипулятор оснащен питателем и инструментом адаптации соединяемых деталей. Изложена методика 
расчета параметров устройства для автоматизированной сборки. Установлены взаимосвязи параметров 
соединяемых деталей и сборочного устройства. Последовательность этапов расчета представлена в виде 
блок-схемы алгоритма.  
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Kuznetsova S.V. Calculation the parameters of an automated assembly device based on a robot with parallel 
kinematics 
 
The device automating the assembly operation of cylindrical connection with a backlash is developed. It is based on 
a robot with three parallel kinematic chains. The manipulator is equipped with a feeder and an adaptation tool for 



assembled parts. Device parameters calculation procedure is described. The interrelations between the parameters 
of the connected parts and the assembly device are established. The sequence of calculation steps is presented as an 
algorithm flowchart.  
 
Keywords: automated assembly, calculation procedure for assembly device parameters, parallel manipulator, 
adaptation tool for assembled parts. 


