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Рассмотрен класс систем взаимного позиционирования космического аппарата и полезной нагрузки,
к которому могут быть отнесены как существующие транспортные системы перемещения полезного груза
относительно орбитального корабля при помощи антропоморфного манипулятора (механизма последова-
тельной кинематики), так и перспективные системы высокоточного позиционирования полезной нагрузки
с использованием манипуляционного механизма параллельной кинематики. Цель работы состояла в раз-
работке для данного класса систем модельных задач, в которых для анализа исследуемых процессов выде-
лены наиболее существенные элементы, и которые позволяют выявить особенности динамики управляе-
мого движения рассматриваемых систем, произвести выбор и отработку алгоритмов управления их дви-
жением. Использование представленных в работе модельных задач дает также возможность исследования
колебательных процессов в механизме параллельной кинематики при учете подвижности его основания в
инерциальном пространстве и взаимовлияния движения системы в целом и ее относительного движения.
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