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      Аннотация

    
        
          Объектом исследования является трехманипуляционный робот космического назначения.
Цель работы - разработать систему кинематического управления роботом с переменной кинематической схемой на примере трехманипуляционного робота.
В рамках данной выпускной квалификационной работы проводится анализ систем управления роботами с замкнутыми и избыточными кинематическими цепями, разработка математического и компьютерного представлений робота с переменной кинематической схемой, а также разработка и анализ системы кинематического управления роботом.
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