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Жартылай серпімділі жазықтықтың стандарттық теңдеуі келесі түрде жазылады: 
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Бұл бигармоникалық теңдеудің (1) шешімін табу үшін ),( 31 xxF  жылжу функциясы мына 

түрде қабылданып алынады [1]: 
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мұнда )( 3x таралу функциясы; )( 1xW майысу функциясы. 

 

Енді осы жұмыстағы шешуші теңдеуді (1) өту теңдеуін 
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  және (2) қолданып келесі жалпы түрде жазамыз: 
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Осытеңдеудің жалпы шешімін былайша анықтаймыз: 
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Жалпы шешімді (3) жартылай шексіз серпімділі жазықтыққа қолданайық 

  )0,( 00  zz  : 
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Бұл (4) шешімге басқа түрде алынған нәтижелерді қолдануға болады [2]. Жылжулар 

және кернеулер компоненттері, ішкі күштер формулалары сәйкесінше [3] бойынша 

табылады. Бірақ формулаларға кіретін тұрақты белгісіздер, параметрлер және шешуші 

теңдеу [3] жұмыстағы әдісті қолдану арқылы келесі түрде анықталады: 

- тұрақты белгісіздер 
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- параметрлер 
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- шешуші теңдеу 
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Осы мақаладағы шешім (4) бойынша алынған нәтижелерді шешім [4-6] салыстырғанда 

серпімділі негіздегі арқалықтың майысу функциясы, ішкі күштері, жылжулар мен кернеулер 

компоненттері мәндерінің айырмашылығы өте аз болады. 

Сөйтіп, алынған нәтижелер арқылы жартылай шексіз серпімділі жазықтықтың ішкі 

күштерін, деформациялары мен кернеулерін нақты аналитикалық түрде анықтауға болады. 
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Мақалада жаңа 3-PRRS трипод түрдегі параллель манипулятордың (1-сурет) жұмыс 

аймағын анықтау әдісі сипатталды. Параллель манипулятордың қозғалмалы және бекітілген 

платформаларының арасындағы байланыс үш PRRS түрдегі тұйық кинематикалық тізбектер 

арқылы жасалған. Механизм 1, 5, 8 және 2, 6, 9 белсенді түйіндер арқылы қозғалысқа 

келтіріледі. Манипулятордың аяқтары шеңберлер бойынша, ал қозғалмалы платформаның 

центрі сфераға тиісті шеңбер доғасы бойынша қозғалатындығы анықталып, олардың 

теңдеулері алынды және графиктері көрсетілді (2-сурет).  

а) ә) 

 
 

Сурет 1. – Жаңа трипод түрдегі 3-PRRS параллель манипулятордың 3D моделі 

 

Сфералық топсалардың координаталары келесі түрде анықталады 
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 (1) 

мұнда , , , ,a b c f g  тұрақты параметрлер, 2, 3,, ,i i is    қозғалтқыштардың орналасуларын 

анықтайтын айнымалы параметрлер, 23 2 3 , 1, 2,3.,i ,i ,iθ θ θ i    

Айналмалы кинематикалық жұптардың шектеулеріне байланысты манипулятордың 

аяқтары ( 3, 4,2, i iiO O O  диадалары)келесі жазықтықтар бойынша қозғалады 
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