В прошлом году мы узнали какие существовали роботы, и как они «эволюционировали». Теперь настало время изучить часть этой истории поподробнее. А конкретно рассмотреть модель механической руки с двумя степенями свободы. Достаточно простой для понимания и такой же простой по устройству, он является замечательным примером для изучения роботов-манипуляторов. Сборка такого механизма практически с нуля – лучший способ понять эту технологию.
