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      Аннотация

    
        
          Объектом исследования является система пространственной разгрузки манипулятора. Цель работы - исследование методов пространственной разгрузки объекта с последующей разработкой системы пространственного обезвешивания многостепенного манипулятора. В процессе работы проводилась проверка расчетов на математической модели системы пространственного обезвешивания манипулятора.
        

    

  

  
    
      Права на использование объекта хранения

    

		
      Место доступа
    		
      Группа пользователей
    		
      Действие
    	
	
              	
        Локальная сеть ИБК СПбПУ
      		
        Все
      		
          [image: Прочитать]
                  [image: Печать]
                  [image: Загрузить]
      	
      
	
              	
        Интернет
      		
        Авторизованные пользователи СПбПУ
      		
          [image: Прочитать]
                  [image: Печать]
                  [image: Загрузить]
      	
      
	
          [image: ->]
              	
        Интернет
      		
        Анонимные пользователи
      		
                      	
      


    

  

  
    Оглавление

    
	ВВЕДЕНИЕ
	1 Аналитический обзор систем обезвешивания	1.1 Понятие системы обезвешивания
	1.2 Пассивные системы обезвешивания
	1.3 Активные системы обезвешивания
	1.4 Выбор системы обезвешивания и выводы по разделу



	2 Расчет системы обезвешивания	2.1 Положение центра масс системы
	2.2 Расчет пружин
	2.3 Расчеты и возможность применения метода для семистепенного манипулятора
	2.4 Вывод по разделу



	3 Математическая модель	3.1 Построение математической модели
	3.2 Выводы по разделу



	4 Выбор комплектующих
	ЗАКЛЮЧЕНИЕ
	СПИСОК ИСПОЛЬЗОВАННЫХ ИСТОЧНИКОВ
	Приложение А Параметры Денавита-Хаттенберга
	Приложение Б Кинематическая схема манипулятора
	Приложение В Рабочее окно среды MathCAD


    

  

  
    Статистика использования

    
        
          	
                
                  [image: stat]
              	
                Количество обращений: 100
                

                За последние 30 дней: 0
                

                
                  Подробная статистика
                
              


        

    

  


    

  
        
      
        		
              

	Расширенный поиск
	Атрибутный поиск
	Контакты
	Информационно-библиотечный комплекс



              	Последние поступления
	Самые популярные ресурсы


            	
              
    © СПбПУ, 2000-2023



    Сайт и управление доступом на базе АБИС 
    
    «Руслан-Нео»
    (© ООО «ОБС»)



            	
			


      

    
  

  

[image: ]





