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Проводится анализ работ, посвящѐнных синтезу параллельных поступательно-

направляющих механизмов (ППНМ) и методам их реконфигурации. Обзор 

охватывает также малоизученную разновидность ППНМ - механизмов типа Сарью, 

построенных на базе известного прямолинейно-направляющего шестизвенника 

Сарью. 

Основным предметом исследования является синтез реконфигурируемых 

ППНМ, которые, обладая возможностью изменения своей структуры и/или 

определѐнных геометрических параметров, способны реализовать 2 и более заданных 

последовательностей положений объекта, соответствующих различным рабочим 

режимам синтезируемого реконфигурируемого манипулятора. 

Представленные в статье теоретические подходы и вычислительные методы 

применимы также к синтезу микроманипуляционных ППНМ, предназначенных для 

реализации прецизионных микроперемещений объекта, в частности, 

микроманипуляторов с упругими кинематическими парами. 

Сначала проводится обзор работ, посвящѐнных структурно-геометрическому 

синтезу одноподвижных ППНМ, реализующих принудительное поступательное 

движение выходного звена (платформы) по шатунным кривым одноподвижных 

рычажных механизмов. Представлены две теоремы, лежащие в основе структурного 

синтеза указанного типа ППНМ. Далее обсуждаются основные этапы и направления 

развития теории синтеза и методов реконфигурации ППНМ с 2 и 3 степенями 

подвижности. 

Во второй части статьи исследуются реконфигурируемые механизмы типа 

Сарью. Проводится анализ имеющихся малочисленных работ по структурному 

синтезу и известным практическим приложениям ППНМ типа Сарью, 

рассматриваются две задачи их синтеза. 

Первая из этих задач – структурный синтез трѐхподвижного 

реконфигурируемого ППНМ, способного простым изменением своей структуры 

переналаживаться для функционирования в пяти различных рабочих конфигурациях 

с различными направлениями и траекториями поступательного движения 
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платформы. Вторая задача рассматривает синтез одноподвижного восьмизвенника 

типа Сарью с возможностью регулирования длины хода прямолинейного движения 

платформы. 

Указываются перспективы и направления дальнейшего развития теории 

синтеза реконфигурируемых ППНМ. 

Ключевые слова: поступательно-направляющий механизм, манипуляционный 

механизм, реконфигурация, шатунная кривая, структурный синтез, 

аппроксимационный синтез, выходное звено. 

Введение. Первые попытки построения шарнирно-рычажных 

механизмов для воспроизведения поступательного движения твѐрдого тела 

относятся к середине прошлого века, когда появились прямолинейные и 

круговые направляющие механизмы [1]. 

Первым ППНМ, не считая шарнирного параллелограмма, является 

пространственный шарнирный шестизвенник Сарью (Sarrus) [2], 

реализующий точное прямолинейно-поступательное движение платформы 

(выходного звена). 

Интерес к ППНМ особенно возрос в связи с их приложениями в 

параллельных  манипуляционных  системах  с  ограниченной  подвижностью 

(с 1, 2, 3 степенями подвижности), успешно заменяющих универсальные 

манипуляционные роботы, которые требуют не менее трѐх поступательных 

степеней подвижности для автоматизации заданных технологических 

операций, особенно в тех случаях, когда реализуемая роботами 

кинематическая функция описывается предписанной последовательностью 

лишь ограниченного числа положений манипулируемого объекта. Такие 

манипуляторы имеют значительные преимущества над универсальными 

манипуляционными роботами: меньше приводов и движущихся масс, 

упрощѐнное управление, простота конструкции, высокая надѐжность и 

благоприятные динамические показатели. С другой стороны, моделирование 

и синтез подобных манипуляционных систем, построенных на базе ППНМ, 

более сложны и требуют развития новых теоретических подходов и 

вычислительных алгоритмов их проблемно-ориентированного концептуаль-

ного проектирования. 

Однако число заданных положений манипулируемого объекта, которое 

может быть точно воспроизведено синтезируемым ППНМ, не может 

превышать некоторое предельное значение Nmax, зависящее от его структуры 

и числа искомых геометрических параметров. Если число заданных 

положений объекта превышает Nmax, применяются методы 

аппроксимационного синтеза механизмов [3], которые позволяют 

реализоватъ заданные положения с некоторым приближением, допускаемым 

в пределах точностных требований задания проектирования.  
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 Основным предметом исследования настоящей статьи является синтез 

реконфигурируемых ППНМ, которые, обладая возможностью изменения 

своей структуры и/или определѐнных геометрических параметров, способны 

реализовать 2 и более заданных последовательностей положений объекта, 

соответствующих различным рабочим режимам синтезируемого 

реконфигурируемого манипулятора. Реконфигурируемые манипуляторы 

сегодня успешно применяются в гибких производственных системах, 

космических исследованиях, биомедицине и других областях [4]. 

Представленные в статье теоретические подходы и вычислительные 

методы применимы также к синтезу микроманипуляционных ППНМ, 

предназначенных для реализации прецизионных микроперемещений объекта, 

в частности, микроманипуляторов с упругими кинематическими парами [5]. 

Благодаря отсутствию зазоров и контактного трения в упругих шарнирах, эти 

механизмы имеют значительные преимущества по сравнению с 

традиционными электромеханическими микроманипуляторами, весьма 

чувствительными к механическим ошибкам. На базе известных схем 

структурно-идентичных ППНМ с твѐрдыми кинематическими парами и 

методов их реконфигурации могут быть созданы новые схемы 

реконфигурируемых ППНМ с упругими кинематическими парами. 

Материал статьи представлен в следующем порядке. Сначала 

приводится обзор работ, посвящѐнных структурно-кинематическому синтезу 

одноподвижных ППНМ, воспроизводящих принудительное поступательное 

движение выходного звена по шатунным кривым одноподвижных рычажных 

механизмов. Далее обсуждается развитие теории синтеза ППНМ 

применительно к механизмам с 2 и 3 степенями подвижности и методам их 

реконфигурации. Во второй части статьи рассматриваются задачи синтеза 

ППНМ типа Сарью. 

1. Исследования в области синтеза ППНМ для воспроизведения 

поступательного движения по шатунным кривым одноподвижных 

механизмов. Задачи синтеза ППНМ, реализующих параллельный перенос 

объекта по шатунным кривым, приближающим заданные траектории 

поступательного движения их выходных звеньев, непосредственно связаны с 

построением родственников рычажных механизмов. Под  ''родственниками'' в 

широком смысле понимается множество механизмов, которые, имея 

неодинаковые размеры, а возможно и различные структурные схемы, 

воспроизводят одну и ту же шатунную кривую. Основополагающие теоремы 

об образовании родственников одноподвижных ППНМ сформулированы в 

работах [6-10]. 
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Первые две из этих теорем, сформулированных в [6] и [7], в 

обобщенной форме приводятся ниже.  

     Прямая теорема. Если точку E шатуна некоторого одноподвижного 

механизма (рис. 1), описывающую траекторию (шатунную кривую) 𝛾, 

сделать неподвижной, освободить стойку и обеспечить еѐ поступательное 

движение, то траектория 𝛾´ любой точки F обращѐнной стойки будет 

симметрична  𝛾 относительно середины O отрезка EF. 

 

 

Рис.1. К прямой и обратной теоремам о воспроизведении поступательного 

движения по шатунным кривым одноподвижных рычажных механизмов 

Справедливо и обратное утверждение, устанавливаемое обратной 

теоремой. 

Обратная теорема. Если точку E шатуна одноподвижного механизма, 

описывающую траекторию 𝛾, сделать неподвижной, освободить стойку и 

вести любую еѐ точку F по траектории, симметричной 𝛾 относительно 

середины O отрезка EA, исключив  поворот механизма вокруг EA, то звено 

AD (обращѐнная стойка) будет совершать поступательное движение. 

Анализ существующей литературы, проведѐнный в [3], показывает, что 

методы построения одноподвижных ППНМ, реализующих параллельный 

перенос объекта по выбранным (синтезируемым) шатунным кривым, уже к 

80-ым гг. были разработаны достаточно полно. Практическим приложениям 

одноподвижных ППНМ были посвящены работы К. Хайна [11], Саркисяна 

Ю.Л. [7] и др. Однако эти работы относились в основном к одноподвижным 

ППНМ и не рассматривали задачи воспроизведения поступательного 
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движения с  2 и 3  степенями подвижности,  представляющие  непосредствен-

ный интерес для синтеза параллельных манипуляционных систем. 

2. Исследования в области синтеза ППНМ с 2 и 3 степенями 

подвижности. Значительный вклад в развитие теории синтеза ППНМ внесла 

работа [12], в которой впервые были сформулированы основные принципы 

построения ППНМ путѐм параллельного присоединения к движущейся 

платформе кинематических цепей, накладывающих определѐнные 

ограничения на еѐ движение и принуждающих платформу двигаться 

поступательно. Анализ существующих работ этого периода показывает, что 

до исследования [12] не было систематической теории структурного синтеза 

ППНМ с 2 и 3 степенями подвижности, наиболее интересных для робототех-

нических приложений, хотя были уже известны первые образцы 

манипуляторов, созданных на базе двух- и трѐхподвижных ППНМ (дельта-

робот Клавела [13] и другие схемы [14]). В дальнейшем, в связи с растущим 

применением ППНМ в специализированных робототехнических системах с 

ограниченной подвижностью, получили интенсивное развитие теория и 

методы их структурного и геометрического синтеза [14-16]. 
 

3. Исследования в области реконфигурируемых (регулируемых) 

ППНМ.  ППНМ относятся к манипуляционным механизмам с ограниченной 

подвижностью (W≤3), которые строятся на базе исходных механизмов с 

пассивными связями (механизмы Сарью, Брикара и др.) и реализуют 

принудительное поступательное движение благодаря своей особой структуре 

и геометрии, причѐм, в отличие от одно- и двухподвижных, трѐхподвижные 

ППНМ позволяют управлять формой траектории поступательного движения. 

Эти механизмы в основном применяются в системах так называемой 

''жѐсткой'' автоматизации, обеспечивая высокие скорости, несущую 

способность, повторяемость и стабильность реализуемых движений при 

низкой себестоимости. Однако они лишены функциональной гибкости, 

способности адаптации к изменяющимся условиям производственных 

процессов, что требуется при их многих производственных приложениях. 

ППНМ с 1 и 2 степенями подвижности, как правило, проектируются для 

выполнения лишь одной кинематической функции и могут быть успешно 

применены в тех случаях автоматизации, где задание о воспроизведении 

заданного поступательного движения исполнительного органа в процессе 

работы не меняется. 

С другой стороны, дорогие универсальные роботы с 6 и более 

степенями подвижности часто применяются для выполнения простейших и 

периодически повторяющихся операций, т.е. имеем дело с неадекватным 
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использованием универсальных роботов. В данной ситуации, как 

компромиссное решение, требуется новый класс механических устройств, 

которые могли бы совмещать высокие скорости и другие преимущества 

механизмов жѐсткой автоматизации с возможностью перенастройки на 

выполнение новых кинематических заданий, присущей многоподвижным 

универсальным роботам. Именно такой компромисс предоставляют 

реконфигурируемые (регулируемые) ППНМ, которые простым изменением 

структуры и/или геометрических параметров могут переналаживаться для 

реализации новых программ поступательного движения выходного звена. 

Реконфигурируемость и методы реконфигурации ППНМ стали 

предметом разносторонних исследований в связи с требованиями 

многофункциональности и адаптируемости, которые предъявляются к 

манипуляционным механизмам, используемым сегодня в гибких 

производственных системах, космических исследованиях, биомедицине и 

других областях [4, 14]. Во многих случаях, в частности в космических 

исследованиях, представляется целесообразным, чтобы один и тот же робот 

выполнял различные функции и задания, такие как технический контроль, 

сборка, разнообразные ассистирующие операции. 

Возросший интерес к практическим приложениям ППНМ 

стимулировал, в свою очередь, быстрое развитие методов их структурно-

геометрического синтеза и реконфигурации [4,17-25], причѐм основное 

внимание было уделено разработке таких структурных схем  ППНМ, которые 

могли бы в процессе работы достаточно просто и быстро 

реконфигурироваться для реализации различных производственных заданий 

и соответствующих им кинематических функций. Новые приложения ППНМ 

и перспективы их потенциального приложения требуют развития нового 

теоретического аппарата и вычислительных методов структурно-

параметрического синтеза ППНМ. 

 

4. Синтез реконфигурируемых ППНМ типа Сарью (Sarrus) с 

возможностью изменения направления прямолинейного движения 

платформы. Как было отмечено во введении, шестизвенник Сарью 

считается исторически первым прямолинейно-направляющим механизмом. 

Он же является первым поступательно-направляющим механизмом, который 

благодаря своей особой структуре и особому соотношению между размерами 

звеньев реализует точное прямолинейно-поступательное движение 

выходного звена. Существует ряд манипуляционных механизмов с 1, 2 и 3 

степенями подвижности, построенных на базе механизма Сарью и его 

модификаций и известных как механизмы типа Сарью, которые реализуют 

параллельный перенос манипулируемого объекта через заданные положения 
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или по заданной траектории. Эти механизмы находят самые различные 

практические приложения в современных технических устройствах и 

робототехнических системах [17-20]. 

         Теории, вычислительным методам и практическим приложениям этой 

малоизученной разновидности ППНМ посвящены работы [26-29]. В 

настоящее время в лаборатории ''Робототехника'' НПУА проводятся 

исследования по разработке методов синтеза реконфигурируемых ППНМ с 

твѐрдыми и упругими кинематическими парами и новых схем этих 

механизмов с регулируемым направлением и длиной хода прямолинейного 

движения выходного звена (платформы). 

 

 

Рис.2. Реконфигурируемый восьмизвенник типа Сарью 

На рис. 2 представлен реконфигурируемый ППНМ типа Сарью, 

созданный с применением предложенных в [12] принципов структурного 

синтеза. Механизм, разработанный в качестве исполнительного органа 

искусственного массажѐра сердца [21], имеет 5 рабочих конфигураций, 

описанных ниже. 

Конфигурация 1. Механизм функционирует как трѐхподвижный 

ППНМ, причѐм 2 из 3 активных шарниров расположены на стойке 

механизма. Чтобы установить все три привода на стойке, к механизму Сарью 

присоединена ещѐ одна подцепь ВВВП с параллельными осями 

кинематических пар, изображѐнная на рисунке пунктирной линией. 

Конфигурации 2, 3, 4. Фиксируются положения любых двух из 
ползунов 3, 6, 10 соответственно вдоль осей a, b и c, а одна из вращательных 

пар, скажем (1,0), приводится в движение. Подобная реконфигурация 

системы образует структуру механизма Сарью, а платформа 7 совершает 
прямолинейно-поступательное движение вдоль оси Z. Аналогично можно 
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образовать конфигурации 3 и 4 механизма, генерирующие прямолинейные 
движения платформы вдоль осей X и Y. 

Конфигурация 5. Ползун 6 и кривошип 1, снабжѐнные фиксаторами, 

заблокированы, и поэтому пара (6, 7) исключается. Остальные две степени 
подвижности будут реализованы проводными кривошипами 1 и 4. Выходное 

звено (платформа 7) результирующей двухподвижной системы ВВПВВВВ 

совершает криволинейно-поступательное движение, причѐм точки 

платформы движутся по идентичным шатунным кривым в плоскостях, 
параллельных плоскости XOZ. 
 

5. Синтез реконфигурируемого ППНМ типа Сарью с возможностью 

регулирования длины хода прямолинейного движения платформы. На рис. 

3 изображѐн реконфигурируемый ППНМ с регулируемой длиной h 

прямолинейного хода платформы, который построен на базе механизма 
Сарью и рекомендуется для использования в качестве подъѐмно-

транспортного манипуляционного устройства. Регулирование 

прямолинейного хода платформы выполняется изменением длин звеньев CD 
и BC посредством поступательных пар на CD и BC, снабжѐнных 

фиксаторами, которые функционируют лишь в процессе переналадки 

устройства на новую длину прямолинейного хода платформы. 

 

 
 

Рис.3. Подъемно-транспортное манипуляционное устройство с регулируемой 

длиной хода платформы 

          Механизм синтезируется по условию достижения заданного интервала 

[Hmin, Hmax] регулирования длины h= hmax - hmin прямолинейного хода 

платформы при еѐ неизменном нижнем положении, определяемом 

фиксированной величиной hmin. При выбранных по конструктивным 

соображениям размерах механизма Сарью поставленная задача сводится к 
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синтезу приводного кривошипно-коромыслового четырѐхзвенника ABCD с 

регулируемыми длинами CD=c и BC=b коромысла CD и шатуна BC по 

заданным значениям угла качания ψ
* 
= ψmax - ψmin  (рис.4). 

 

Рис.4. Приводной кривошипно-коромысловый четырехзвенник ABCD и его крайние 

положения 

Поскольку при перенастройке устройства на новую длину хода нижнее 

положение платформы hmin, а следовательно, и правое крайнее положение 

коромысла (угол ψmin) остаются неизменными, то подлежат определению 

значения a, b и ψmax. Результаты синтеза манипулирующего устройства 

представлены в таблице с указанием входных и выходных параметров, 

присутствующих на отдельных этапах и процедурах процесса синтеза. На 

рис. 4 синтезируемый четырѐхзвенник показан в текущем и крайних 

положениях. Необходимые вычисления выполнены с использованием 

системы ''Адамс''. При синтезе данного механизма можно использовать и 

известное аналитическое решение задачи синтеза кривошипно-

коромыслового четырѐхзвенника по его заданным крайним положениям [30]. 

На рис. 5 а и б изображены графики изменения регулируемой координаты 

hmax  верхнего положения платформы. Для неизменной величины hmin=320 при 

варьировании c и b соответственно в интервалах [240, 440] и [290, 384]  hmax  

меняется в интервале Hmax=[469, 482]. 

          Из таблицы видно, что угол передачи 𝛾 (см. рис. 4), характеризующий 

качество статической передачи сил подъѐмного устройства, меняется в 

приемлемых пределах. 
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          а)  

 
б) 

 
 

Рис.5. Графики  изменения длины хода hmax в зависимости от длин звеньев 

c (рис.a) и b (рис.б) 

Таблица  

Вычисленные значения входных и выходных параметров синтеза 

 

c b a d 𝜑𝑚𝑖𝑛  𝜑𝑚𝑎𝑥  𝛿𝑚𝑖𝑛  𝛿𝑚𝑎𝑥  𝛾𝑚𝑖𝑛  𝛾𝑚𝑎𝑥  𝜓𝑚𝑖𝑛  𝜓𝑚𝑎𝑥  ℎ𝑚𝑖𝑛  ℎ𝑚𝑎𝑥  

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 

240.8 290 90 300 127
0 

527
0 

83
0
 177

0
 45

0
 94

0
 91

0
 138

0
 320 

 

482 

 
 

260.8 292.6 90 300 121
0
 521

0
 83

0
 171

0
 44

0 
89

0
 94

0
 138

0
 320 

 

480 

 

280.8 297.2 90 300 116
0
 516

0
 83

0
 167

0
 43

0
 85

0
 96

0
 138

0
 320 

 

479 

 

300.8 303.5 90 300 111
0
 511

0
 83

0
 164

0
 40

0
 80

0
 98

0
 138

0
 320 

 

477 

 

320.8 311.5 90 300 106
0
 506

0
 83

0
 161

0
 39

0
 76

0
 99.5

0 
138

0 
320 

 

475 
 
 

340.8 320.9 90 300 101
0
 501

0
 83

0
 159

0
 37

0
 72

0
 100.5

0
 138

0
 320 474 
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Продолжение таблицы 

 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 

360.8 331.6 90 300 97
0 497

0 83
0 157

0 35
0 68

0 101
0 138

0 320 472 

 
380.8 343.5 90 300 93

0 493
0 83

0 156
0 33

0 65
0 102

0 138
0 320 471 

 
400.8 356.3 90 300 90

0 490
0 83

0 155
0 31.5

0 61.7
0 102.4

0 138
0 320 470.5 

 
420.8 370 90 300 87

0 487
0 83

0 154.3
0 30

0 58.7
0 103

0 138
0 320 470 

 
440.8 384.4 90 300 84

0
 484

0
 83

0
 154

0
 28

0
 56

0
 103

0
 138

0
 320 469 

 

 

Заключение. Представлен обзор работ, посвящѐнных синтезу ППНМ и 

методам их реконфигурации, охватывающий задачи структурно-

геометрического синтеза одноподвижных ППНМ с принудительным 

движением выходного звена по шатунным кривым рычажных механизмов, а 

также манипуляционных ППНМ с 2 и 3 степенями подвижности. Особое 

внимание уделено малоизученной разновидности ППНМ - механизмов типа 

Сарью с точным прямолинейным движением платформы и методам их 

структурной и геометрической реконфигурации, которые иллюстрируются 

двумя примерами синтеза реконфигурируемых механизмов типа Сарью с 

обеспечением возможности регулирования направления и длины хода 

прямолинейного движения платформы. Рассмотрены основные этапы и 

направления развития теории структурного и геометрического синтеза 

ППНМ с 2 и 3 степенями подвижности и методов их реконфигурации для 

выполнения различных кинематических функций. Значительный вклад в 

развитие теоретических подходов и вычислительных методов синтеза ППНМ 

внесли представители армянской научной школы теории механизмов и 

машин (ТММ), действующей на базе кафедры ТММ (ныне Механики и 

машиноведения) и лаборатории ''Робототехника'' НПУА, в частности, 

введением в теорию проектирования  ППНМ  аппроксимационного подхода и 

основополагающих принципов структурного синтеза. 

Представленные в статье теоретические подходы и вычислительные 

методы могут быть успешно применены также к синтезу 

микроманипуляционных ППНМ, предназначенных для реализации 

прецизионных микроперемещений объекта, в частности, микроманипулято-

ров с упругими кинематическими парами, исследуемых в настоящее время в 

лабoратории ''Робототехника'' НПУА. На базе известных структурных 
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вариантов ППНМ с твѐрдыми кинематическими парами могут быть созданы 

их структурно-эквивалентные аналоги с упругими кинематическими парами с 

возможностью их реконфигурации для реализации нескольких режимов 

поступательных микроперемещений объекта. 

Другим рекомендуемым направлением дальнейшего развития теории и 

методов синтеза ППНМ является синтез гибридных манипуляционных 

систем с поочередно функционирующими макро- и микроступенями 

(платформами), создаваемыми на основе макро- и микроманипуляционного 

вариантов ППНМ. Такие манипуляторы сегодня широко применяются в 

робототехнических системах для автоматизации микротехнологических 

операций, в частности, для микросборки деталей. Основная цель 

предлагаемых исследований - разработка многофункциональных 

(многорежимных) гибридных манипуляционных систем с макро- и микро- 

ППНМ ступенями для реализации заданного набора микротехнологических 

операций. 

Представленные в статье исследования авторов по синтезу 

реконфигурируемых ППНМ типа Сарью и их микроманипуляционных 

аналогов с упругими шарнирами будут  также продолжены. 

 

Работа выполнена в базовой лаборатории ''Робототехника'' НПУА при 

финансовой поддержке Комитета по науке Министерства образования, науки, 

культуры и спорта Республики  Армения. 
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SYNTHESIS OF PARALLEL TRANSLATIONAL MECHANISMS AND 

METHODS OF THEIR RECONFIGURATION 

Yu.L. Sarkissyan,  M.G. Harutyunyan,  N.B. Zakaryan,  S.D. Ghazaryan 

 The paper presents a review of the studies on the synthesis and reconfiguration 

methods for translational parallel mechanisms (TPM). The review also includes the study 

of a unsufficiently studied group of TPM-Sarrus like mechanisms built on the basis of the 

well- known rectilinear translational mechanism of Sarrus. 

 The main study subject of the paper is the synthesis of reconfigurable TPM with the 

ability to change their structures or/and some of geometric parameters which allows them to 

realize 2 and more given ordered sets of the object positions, corresponding to the different 

operating modes of the synthesized reconfigurable manipulator. 

 The theoretical approaches and computational methods presented in the paper are 

also applicable to the synthesis of micromanipulators based on TPM designed to realize 

high precision microdisplacements of the output link, in particular, to the 

micromanipulators with elastic kinematic pairs. 

 First, a review of works on the structural-geometric synthesis of 1 d.o.f. TPM 

generating compulsory translational motions of output links along coupler curves of 1 d.o.f. 

linkages is implemented. Two generic theorems underlying the structural synthesis of these 

mechanisms are presented. Further, the development trends and directions of the synthesis 

theory and reconfiguration methods for TPM with 2 and 3 d.o.f. are discussed. 

 In the second part of the paper, the main subject of study is the synthesis of 

reconfigurable Sarrus-like mechanisms. A review of few known works on the structural 

synthesis and applications of Sarrus like TPM is presented and 2 new problems of their 

synthesis are considered. The first of them requires to design reconfigurable TPM capable 

of being readjusted for functioning in 5 different working configurations with different 

desirable directions and trajectories of translational motion of the output link (platform). 

The second problem considers the synthesis of the 1 d.o.f. eight-bar Sarrus-like mechanism 

with the ability to control the stroke length of the straight line motion of the output link. 

 In the conclusion of the paper, the prospects and directions for the further 

development of the theory of synthesis of reconfigurable TPM are indicated. 

 Keywords: translational parallel mechanism, manipulation mechanism, 

reconfiguration, coupler curve, output link, structural synthesis, approximation-based 

synthesis. 


