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3 �
���� 
�
���
���" �!� %������
��� �-

����#"�
�� ERA, Canadarm 2, ���
#�")1�� ����-
�
����� 
������. 3����� � ��� ���#��
��$ ��
�� 
�
��
��� ��� ���
#����� �
#����+ 
������ ��� 
�
��#���� �� � �
��
"���. °�
 
�����#�#
 �
%���� 
��������#$�
 �
��+ ������, ��
�
���+ �%"�$ � 
���" �"� ��
�, ���
#�"���+�" ���� �
#$�
 ��#
��-
�
�. � ����#" 2011 	. � �
���� ����
� ������� 
�!� ����������" ���
�
�
����� �
�
� Robonaut 2. 
� ��
	
 �
���� ��
�� �
 �
%���) ���
�
�
��-
��+ �
�
�
� (��) �����#� � ��� ����������+ ��-
�#��
����. �������� ��
�� � ��
� ����#���� 
������" � � �� [1]. 

�� �������#"�� �
�
� ��
	
���	��#$��� ��-
�&��� ��+��%�, ���)1�� ������������) �+���, 
�
�
���) ���#��� ��#
��� [2]. ��1�� ���#
 �����-
��� �
���&�
��� �� �������� ������ ���"��. 3 
��
� ������� ���
#�� 
����#$��� "�#"���" ��-
�
#$%
���� �
����)1�	
 ��� ����#���", 
��1���-
�#"��
	
 
���� 
����
�
�.  

3&��� ���
�
� "�#"���" � ��#�%��" �
�
��-
�� ��, �
���)1�� � ��
�����
�#$���� ���&�-
��"�� 
����
� [3; 4]. ,���#���� 
��1����#"���" 
����% �����#$�
� %�)1�� ����
����
 �
����)1�-

	
 ��� (,!/) [5]. !������������ �+��� ,!/ � �/ 
�#
	����. 3�%�#$��� �
���
#$ ��
�� �� ���
#-
�"���" % ���� ������� �����
��
������
	
 �%
��-
&���" � �	
 ����
���� � �#�� 
����
�, 
��1��-
��� 3D-����#���. ²#" 
�
��&���" ��#
�
	
 �%��
-
�������" �� � �������� 
�2����� �
�#����� �
��-
#�, �
%����� � �� «0'� ����
���" ��+���» – 
,!/-6, 
��1)��" ����
��� �
 
��
���� ������"� 
�
���&�
��� (���. 1). °�
 �
%�
#"�� 
����
�� 
����-
��$ ������$ �%��
�������" %���$�� �� � ������� 

�
���
�����. 

��1�� ����
����� � ����
� �������, ��-
�
#$%���
� � �
�������
� ������, "�#"���" ����-
�����#$�" 
���
�� ��+�
#
	�� � ����&��+. 
�
������
 �
 �����#����� (0���� ����"�
 
������� 
 �
%���� ��
	����
-�����
	
 �
�-
�#��� ('�!), �
%�
#")1�	
 ����#"�$ ��
�
� ���-
��#$�
	
 �� � ����������
� �����. ����, �
���
-
���" �
 �
��#$�
�� ��������, 
�
��&�� �����$�� 
� 
�
���
���� �
�������
� ������, �����+ ���-
�
�
� � ������, �%��1����+ � �� ������� �
���+-
�
���. ,���#���� �����#$�
� �
��#$) ��, �����-
��)1�� �
 ������� �����, 
��1����#"���" 
����
-
�
� ����% ,!/-6. 
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���. 2. 3D-�
��#� �%��
�������" ��:  
� – � ���#$) ����#���"; � – � �
�������
� «¯�����!»; � – 
�
��&���� ��#
�
	
 �	��&���" 

 
,!/-6 ��#)��� �#
��: �2�� ���
����� ��-

�&�
	
 ���, ��	������� ���&���� � ���&�
� 
��+��%��, ��%�����
� ����#"���, 	�
����������+ 
3D-�
��#�� ������+ 
�2���
�, ��%�#�%��� ���-
�������+ �����#$��+ ���+�����+ ���� � ��#$�
� 
�������. 

������ ��	������� ���&���� �������#"�� �
-
�
� 8-�%�"���� ����
�
���
##�� ATX Mega 128 
�+�������� AVR, �
#��)1�� ���
����) � ���
-
���
�. � �
�
1$) ���
���
�, �
��#)�����+ �
 ��-
�� SPI � 32-�%�"��
�� ����
�
���
##��� 
STM32F103T8U6 �+�������� Cortex-M3, 
�����#"-
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)��" �	#� �
�
�
�. ����
�
���
##�� 
�������� 
����� � �
������� �����, �
�
��� �
 �
��+
%-
1�1���
�� ���+�
��
�� ����
�
�� ���������� 
������ RS485 �����)��" � ����
�
���
##�� �#
-
� ����#���". 

¯#
� ��%�����
� ����#"��� 
���������� ����� 
����#")1�+ �
%�������� � �
%���" 
����
� ��%�-
#$�
� ��"%� 
����
� � 3D-�
��#$) ��� ��#
���  
� ���+�����+ �����#$��+ ����+. 3 ��
	����
� 
����� �#" 3D-�
��#��
���" �
%��� 	�
�������-
���� 3D-�
��#� ��� ��#
��� � 
�2���
� �����#�-
�
���", ���
#$%����+ � ���+�����+ �����#$��+ 
����+, �����������+ � ��#$�
� �������. ²#" 
�
%���" ������ ����������" 
����
� � �����#$-
��+ ����+ �
��������" �����
��
������
� �%
��-
&����, �������#"��
� � �
�
1$) �#�� �����#$-
�
� ��#$�
���. ²#" ���
#����" ������� ��
	
 �#
-
� ������"���" 	�������" �����" � ��
	������ 

����������� �#" ����� ����������+ �����#$��+ 
���+�����+ ����. 3 ������� ����	���� � �
������-
��� ���
#$%����" ��������� � +
��-��
�����. ²�-
�
� ��������� ��#�%
��
 � �
�
1$) CLR � "%�-
�+ Net. 

,!/-6 ����� ������� ��#
�
	
 �	��&���".  
3 �#����
� �%#� ���
#	���" ���	��#$ � ������
-
�
�, ����#"���� �
���
##��
� ��#
�
	
 ����#�-
��". ��"%��"�$ �
 ����
�
�� ���������� ������ 
RS485, 	#���� �
���
##�� ,!/-6 %��� ��
�+
��-
��� �	��%��. 

3D-�
��#$ �� (���. 2) �%��
�� � ��
	����
� 
����� 3D-�
��#��
���" 3DStudioMax (��
	����" 
������ �#" ��
�� � ��Ä+����
� 	����
�) � �
���-
&�� � ���� 150 
�2���
�. �
��#$ ��%�����
	
 ��
�
-
��� �� ��#)��� ����+������) ��������� ����-
��+ %���$��, ������ � ����+ �
�#�����" ���+ 
%���$��, «�
&�» (�#" ��#�%��� 	#��
	
 �	����" 
�
����
����) � ��������) ���������. ,	#� �
�
�
-
� �&�
	
 ����� ���)� 
	�������" (�����#$-
��� � �����#$��� �	
# �
�
�
�). 

'��������� ����% ����
����
 ����#���" �-
��
�
�
������ %+���� �������" 
����
�, ��-
�
#�"���� �#" �%"��" � ������1���" 
�2���, 
�
-
��&)��" ������ ����
� � �#���, ��#� �����
#-
	��
� ���#�� �
#$��, ��� �
���
��
� (���. 2). '-
�##�#$�
� �������#���� 
� ���#�� ��������" 
��-
��
�� ����% �%������� (�
�������) ���
�� ��1�-
��" ����
�
�
�
�, ����
�#����+ � �&�
� �#$�� 
������� ,!/-6 
����
�. 

3 
�1�� �#��� ���+����" �����#$�" ���� 
����� ����+������) ��������� � �������#"�� �
�
� 
�����
, �
��
"1�� �% ��
&���� �%#
�. 3 �&�
� �%#� 
+��"��" %�����" ������
�, �
%�
#")1�+ 
��
-
%���
 �����#��$ ��� 	�
����������� � ��%�#$��� 
+����������� �

��������)1�	
 
�2���. '�! 

���������� ��%�����
� ����#���� ���&����� �
 
�&�
� ������� �
���&�
��� %���$�� 3D-�
��#� ��, 
��#)�" �����#"�
��, %+���. 

������������ 3D-�
��#� �� � 
���&)1�� 
�-
���
��� � 
��������)�: 

– �
��#��
���� ������
���
���" �� ����% 
���#"��) �������� � �
�#���)1�� ��#�%���� 
����#���" � ��
�������
� ��&���; 

– ����	������) ��
����
����+ �������� � 
�%�������� ��
�
��� ���
#�"���+ �������� (���&�-
���). 

'
#������� ��%�#$��� �
%�
#")� ��
�
���$ ��-
�#��
���" ��#�%���
��� ���
#����" 3D-�
��#$) � 
��%������� ��
�
���
� �� ��������
	
 ������" 
�
��
��+ �
#Ä���+ 
������, ���
#�"���+ �
��
-
�����. 
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�� /������ � ��/� ������������	� �����/���. 4���������	 ������	 ������������ �����/���� � ��-
����/������ ����	� � �	���	� �����/���. *��������� ��/������� �������� �����	� /������� 
��� �	������ �������������� �������� �/ ������� �����	� /����� ���������. 

 
#�3���	� �����: ����������	� /�����, ������������	� �����/�, ����������� �����, �����-

�������� �����, �	���	� �����/�, ������ ��������. 
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The motion translation to anthropomorphic gripper executive element system on the basis of differential gear struc-

ture is presented. There are practical implementation variants with rope and lever drive appliance. The opportunity of 
corresponding gripper appliance to execute process operations from cosmonaut flight job is estimated. 
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