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(57) Изобретение относится к робототехнике, а именно к пространственным манипуляционным
механизмам для сферы медицины и здравоохранения. Согласно изобретению для поворота
исполнительным механизмом относительно основания (1) конечного звена (2) вместе с рабочим
органом (3) вокруг горизонтальной оси первый вращательный двигатель (4), установленный
на основании (1), поворачивает поворотную платформу (5) с установленным на ней вторым
вращательным двигателем (6), с начальным звеном (7), с промежуточной вращательной
кинематической парой (8), с промежуточным звеном (9), с конечной вращательной кинематической
парой (10), с первым дополнительным звеном (11), с первой (12) и второй (13) дополнительными
вращательными кинематическими парами, со вторым дополнительным звеном (14), с третьей (15)
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и четвертой (16) дополнительными вращательными кинематическими парами, с дополнительным
вращательным (17) и дополнительным поступательным (18) двигателями. При этом все элементы
поворачиваются как единое целое вокруг оси первого вращательного двигателя (4). Увеличение
точности достигается тем, что постоянство точки ввода инструмента определяется наличием двух
механизмов шарнирных параллелограммов, что обеспечивает большую жесткость конструкции.
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