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В рамках научно-практической деятельности в МГТУ им. Н.Э. Баумана была 

поставлена задача спроектировать прототип дельта-робота для конвейерной 

сортировки. В период с марта по октябрь изготовлен и собран прототип. Так же была 

предпринята попытка осуществления управления на базе микроконтроллера Arduino и 

программы на языке C++. В ходе испытаний были выявлены явные недостатки такой 

системы – недостаточное быстродействие системы, а также отсутствие какой-либо 

точности.  

Новым решением стало совместное использование STM32 для расчёта 

промежуточных точек для перемещения робота и Arduino для управления моторами. 

По мимо координат точек производится расчет скоростей для плавного перемещения. 

Решение задачи сводится к определению корней системы уравнений [1]: 
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 Получение скоростей рабочего органа осуществляется с помощью 

дифференцирования системы (1.1) и сводится к матричному решению [2]: 

(1.2)      A X B =  

 В целях обеспечения плавности движения робота было предложено 

использовать трапецеидальный профиль скорости (в частном случае выражается в 

треугольный) (рис. 1).   

 
Рис. 1. Профиль скорости 

 

 Для проверки полученного решения задачи положения была построена 

принципиальная модель робота, а также создана программа для визуализации графиков 

скоростей рабочего звена и угловых скоростей моторов 
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Рис. 2(а) – угловые скорости моторов, (б) – полученная траектория при движении с 

заданными скоростями моторов 
В результате проведенных испытаний было выявлено, что использование STM32 для 

расчета траекторий позволило значительно повысить точность позиционирования 

рабочего органа, а применение трапецеидального профиля скорости обеспечило 

плавность движения. 
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