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(57) Изобретение относится к области робототехники и может быть использовано при уточнении
геометрических параметров звеньев многостепенных манипуляторов, в частности промышленных,
подводных, коллаборативных. Для оценки параметров ручным путем выводят инструмент
с разной ориентацией в произвольную фиксированную точку пространства. Осуществляют
визуальный контроль положения крайней точки с помощью остроконечной детали и формируют
набор калибровочных данных. Затем производят оценку вектора положения крайней точки
инструмента во второй системе координат и формируют начальную оценку кинематических
параметров манипулятора. Вычисляют значение критерия качества, характеризующего разброс
оценок положений крайней точки инструмента, рассчитанных с использованием начальной оценки
кинематических параметров манипулятора относительно фиксированной точки. Затем выполняют
итерационную процедуру расчета оценок кинематических параметров манипулятора. В результате
повышается точность позиционирования рабочего инструмента многостепенного манипулятора.
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