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В настоящее время особенно остро ставится задача дальнейшей интенсификации про-
изводства, повышения его эффективности и обеспечения выпуска конкурентноспособной
продукции. Достижение этих целей возможно лишь при осуществлении существенного
роста производительности технологического оборудования и наиболее полной его авто-
матизации. Для приборостроения и микроэлектроники также остро ставится проблема
повышения точности, связанная с развитием мехатроники, микромеханики и особенно с
высокими темпами уменьшения топологической нормы при производстве изделий элек-
тронной техники [1, 2]. Эффективным средством реализации этих целей является ши-
рокое внедрение и применение гибкого автоматизированного оборудования, построенного
на мехатронных системах перемещений параллельной кинематики с гибридным приводом
прямого действия [1]. Для таких систем нами была предложена концепция управляемо-
го движения в трехмерном пространстве на базе многокоординатного привода прямого
действия и реконфигурируемых механизмов параллельной кинематики [1].

В настоящей работе в развитие этой концепции представлены новые результаты по раз-
работке новых систем многокоординатных перемещений, математических моделей и алго-
ритмов их для компьютерного имитационного моделирования. Предложенная новая ме-
хатронная система перемещений с шестью степенями свободы построенная на гибридном
приводе прямого действия, компонуемого из трёх линейных и трёх поворотных программ-
но-управляемых координатных позиционеров кинематически связанных с исполнитель-
ным механизмом параллельной кинематики в виде раскрывающегося тетраэдра. Такая
компановка мехатронной системы позволяется реализовывать прецизионные движения с
шестью степенями свободы по шести независимым координатам в трёхмерном простран-
стве, включая три линейных и три угловых, обеспечивая повышенные кинематические и
динамические характеристики перемещений при высокой точности их реализации. В рам-
ках проведенного исследования выполнены теоретические исследования по алгоритмиза-
ции математических моделей и на их основе разработаны программы в среде MATLAB
имитационного моделирования по решению прямой и обратной задач кинематики и дина-
мики, а также управления приводами прямого действия для предложенной мехатронной
системы с шестью степенями свободы. Они позволяют разработчику прецизионных систем
перемещений компьютерно формировать рабочие области, осуществлять калибровку тех-
нологических траекторий по кинематическим, динамическим и точностным показателям
назначения, необходимым для автоматического управления приводами.
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