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Методические указания для проведения расчётных работ по динамике центра схвата плос-
кого манипулятора с двумя степенями свободы (для студентов всех специальностей) /Сост. Г.Г. 
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Динамика роботов и манипуляторов – одно из направлений новой науки «Мехатроника». 
Мехатроника – это синтез механики, электроники, вычислительной техники и программирова-
ния. В последнее время в учебные программы некоторых специальностей вузов вводятся курсы 
мехатроники и робототехники. Настоящие методические указания разработаны для студентов 
специализации «Мехатроника» и других специальностей, связанных с мехатронными система-
ми, в частности, робототехническими системами. 

Методические указания содержат 30 вариантов заданий для самостоятельного решения. 
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Динамика роботов и манипуляторов – одно из направлений новой науки «Мехатроника». 
Мехатроника – это синтез механики, электроники, вычислительной техники и программирова-
ния. В последнее время в учебные программы некоторых специальностей вузов вводятся курсы 
мехатроники и робототехники. Настоящие методические указания разработаны для студентов 
специализации «Мехатроника» и других специальностей, связанных с мехатронными система-
ми, в частности, робототехническими системами. 

В данной методической работе рассмотрена динамика манипулятора с двумя степенями 
свободы. Дона методика составления дифференциальных уравнений движения манипулятора. 
Цель работы – научить студентов составлять математические модели мехатронных систем. 


