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Моделирование кинематики манипулятора сборочных операций цилиндрических деталей 

 
Робототехнические cистемы призваны повысить производительность и улучшить качество 
производственных процессов, исключить аварийные ситуации. В работе приведены результаты 
моделирования кинематики сборочных операций цилиндрических деталей. Полученные зависимости 
контактных усилий в процессе сборочной операции при различных начальных положениях и ориентации 
совмещаемых цилиндрических поверхностей позволяют настроить систему управления манипулятором, 
повысить скорость его работы, исключить аварийные ситуации, связанные, в частности, с заклиниванием 
собираемых деталей. 
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Nazmieva V.R., Kabaeva O.N., Puzanov A.V. Modeling manipulator kinematics in cylinder assembly operations 
 
Robot systems improve the productivity and production process quality, eliminate incidents. The paper presents the 
results of manipulator kinematics modeling for cylinder assembly operations. The dependences of contact forces during 
the assembly operation upon different initial positions and orientation of superposed cylindrical surfaces allow to tune 
the manipulator control system, improve its operating speed, eliminate emergencies caused, in particular, with 
workpiece jamming.  
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