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Проведемо дослідження динаміки окремої ступені рухомості 

промислового робота «Контур 002». Математичну модель динаміки 

маніпулятора складаємо на основі рівняння Лагранжа ІІ роду. 

 

Рисунок 1 – Кінематична схема робота «Контур 002» 

Розв’язавши диференційне рівняння з початковими умовами: 

2(0) = /4(0,7854 рад), ’2(0) = /6 (0,5236 рад/с), отримаємо зале-

жності переміщення, швидкості та прискорення від часу, які відпові-

дають переміщенню окремої ступені рухомості маніпулятора. 
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Дослідження динаміки окремої ступені рухомості промислового 
робота «Контур 002» здійснюється за допомогою пакету 

комп’ютерних програм MathCad. 


