
Кинематика 
робота-манипулятора для 

сварки трением с 
перемешиванием

 Кафедра робототехники, мехатроники, динамики и 
прочности машин

 Студент                               Комова О.И.

 Научный руководитель   к.ф.-м.н., доцент Осадченко Н.В.

 МЭИ



Робот-манипулятор для 
сварки трением с 
перемешиванием

2



Схема сварки трением с 
перемешиванием

3



Процесс сварки трением с 
перемешиванием

4



Шов, полученный с помощью 
сварки трением с 
перемешиванием

5



 Элемент конструкции робота, 
созданный с помощью пакета 

SolidWorks

6



Построение объёмной 
детали

7



Создание отверстий

8 



Скругление

9



3D-модель второго звена 
манипулятора

10



Создание сборки

11



Сопряженные звенья

12



Готовая модель 
исследуемого робота

13



Следуя алгоритму Денавита-
Хартенберга, введём оси систем 

координат, связанных со звеньями 
изучаемого манипулятора 

14



Работа в программе KIN.c

15



Значения координат в 
сочленениях, полученные 

программой

16



17

Движение робота-
манипулятора



Заключение
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          1. Реализована 3D-модель робота-
манипулятора для сварки трением с 
перемешиванием. 

2. Создана программа KIN.c, при помощи 
которой был выполнен кинематический 
анализ робота. 

3. Проведено моделирование 
программного           движения робота в среде 
системы SolidWorks. 




