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Область застосування сільськогосподарських роботів безперервно 

розширюється, їх функції стають більш широкими. Причому конструктивне 
виконання маніпуляційних систем та елементів приводу відрізняються значним 
різновидом. При цьому використовуються різні системи координат в яких 
працює маніпуляційна система, щоб належним чином забезпечити відповідну 
робочу зону. В свою чергу, технічний та технологічний рівень 
сільськогосподарських роботів залежить від структури кінематичної схеми 
маніпуляційної системи, яка в результаті дає можливість забезпечити 
максимальне використання робочого простору сільськогосподарського робота в 
заданій зоні обслуговування. Визначення положення ланок маніпуляційної 
системи сільськогосподарського робота в тривимірному евклідовому просторі 
найпростіше виконувати методом однорідних перетворень. 

Основним питанням при дослідженні планування траєкторії переміщення 
ланок промислового робота є потреба помістити робочий орган в певне 
положення з заданою орієнтацією та в певний час. Положення і орієнтація 
робочого органу промислового робота можуть бути описані через положення і 
орієнтацію системи координат кожної ланки, яка, в свою чергу, зв’язана з 
робочим органом по відношенню до інерціальної, базової системи координат. З 
точки зору задачі кінематики, маніпуляційну систему промислового робота 
можна розглянути як незамкнений багатоланковий кінематичний ланцюг, ланки 
якого послідовно з’єднані між собою обертальними або зворотно-
поступальними зв’язками. Один кінець цього ланцюга закріплений на 
нерухомому опорно-поворотному механізмі та зв’язаний з базовою системою 
координат, а на іншому кінці розміщений робочий орган. Для отримання 
відношень положення ланок маніпуляційної системи промислового робота в 
тривимірному просторі, які зв’язують декартові координати будь-якої точки 
промислового робота в системі координат нерухомої основи з її узагальненими 
координатами, зручно зв’язувати з кожною ланкою маніпулятора в 
ортогональній системі координат [1]. 

При виконані технологічного процесу сільськогосподарським роботом в 
його маніпуляційній системі виникають динамічні навантаження. Тому в 
процесі проектування маніпуляційної системи необхідно враховувати 
динамічні характеристики майбутнього виробу [2]. 
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Під час зміни положення елементів маніпуляційної системи
сільськогосподарського робота в елементах його несучої системи та приводних
механізмах виникають значні динамічні навантаження [2]. Ці динамічні
навантаження, в свою чергу, знижують його надійність та продуктивність при
виконанні заданого технологічного процесу. Однією з основних причин
виникнення динамічних навантажень є недосконалість системи керування під
час пуску та гальмуванні, яка, в свою чергу, суттєво залежить від характеру
зміни рушійних зусиль в приводних механізмах. Дана проблема вирішується
знаходженням законів зміни рушійних зусиль, при яких динамічні
навантаження були б мінімальними [3].
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