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Розглянуто клас систем взаємного позиціонування космічного апарата і корисного навантаження, до
якого можуть бути віднесені як існуючі транспортні системи переміщення корисного вантажу відносно
орбітального корабля за допомогою антропоморфного маніпулятора (механізму послідовної кінематики),
так і перспективні системи високоточного позиціонування корисного навантаження з використанням
маніпуляційного механізму паралельної кінематики. Мета роботи полягала в розробці для даного класу
систем модельних задач, в яких для аналізу досліджуваних процесів виділені найбільш істотні елементи, і
які дозволяють виявити особливості динаміки керованого руху розглянутих систем, зробити вибір і відп-
рацювання алгоритмів керування їхнім рухом. Використання представлених в роботі модельних задач дає
також можливість дослідження коливальних процесів у механізмі паралельної кінематики при врахуванні
рухливості його основи в інерціальному просторі і взаємовпливу руху системи в цілому і її відносного
руху.
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