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Манипуляционные роботы (МР) находят все большее применение при 

решении задач сборки и обслуживания космических объектов. Все большее 

число МР представлены в двуруком исполнении (Dextre (SPDM), Robonaut, 

Justin и др.).  Наличие двух рук значительно расширяет функциональные 

возможности МР, позволяет наряду с традиционными задачами типа 

«захват-перенос-установка» объектов реализовать более сложные операции - 

монтажные, сборочные и др.  

Еще большими возможностями обладает двурукий МР, оснащенный 

многопалыми захватными устройствами. Такой МР способен осуществлять 

так называемое «ловкое» манипулирование объектами, выполнять операции 

типа соединение-разъединение разъемов, открытие-закрытие замков, 

манипулирование резьбовыми соединениями. 

Необходимо отметить значительное внимание, которое уделяется в 

мире вопросам «ловкого» манипулирования [1]. При этом параллельно с 

чисто манипуляционными задачами рассматриваются вопросы повышения 

степени автономности МР. Последнее связано со стремлением облегчить 

работу оператора МР. 

Вопросы технического облика и функций двуруких автономных МР 

настоящее время находятся в стадии НИР. Особенно это касается 

космических МР, требующих для проведения исследований в естественных 

условиях существенных затрат. В этой связи актуальным представляется 

создание функционально-моделирующих стендов (ФМС),  позволяющих 

провести опережающие исследования в этой области. 

В МГТУ им. Н.Э.Баумана подобный ФМС создан. Его основу 

составляет двурукий ФМС КМР [2]. Стенд дооснащен многопалыми 

кистями Schunk SDH2 [3].  

В составе ФМС макет СТЗ. Макет СТЗ выполнен на базе Кинект. 

Программно-математическое обеспечение (ПМО) ФМС позволяет решать 

задачи автоматического определение формы объектов манипулирования 

(ОМ), их расположение относительно манипуляторов МР. На основе 

информации СТЗ с помощью ПМО осуществляется автоматическое 



планирование захвата ОМ. При этом определяются траектории перемещения 

манипуляторов МР, а также каждого из пальцев захватных устройств. Затем 

операции выполняются на физическом уровне. Кисти манипуляторов МР 

оснащены датчиками сил контактного взаимодействия. Благодаря этому 

осуществляется контроль и управление силами взаимодействия ОМ и 

манипуляторов. 

В настоящее время ФМС уже используется при решении ряда бытовых 

задач. Целесообразным представляется постановка и проведение на базе 

ФМС исследований в области операций «космического» содержания. Это 

обеспечит возможность проведения исследований и формирования 

обоснованных технических решений в области КМР на перспективу.  
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