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погонског механизма:                  

момент оперећења 

механизма                        

при отвореној 
конфигурацији кинематичког 

ланца машине:

погонски момент:

услов равнотеже:
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Погони манипулатора
са простим и разгранатим кинематичким 

ланцем,    

параметри механизма                                                                
са непосредном везом                            

хидроцилиндра
за чланове кинематичког ланца:

Fc2
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