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В общем случае за счѐт применения новых алгоритмов детектирования дефектов достигаются 
следующие преимущества: 

– высокая производительность автоматического контроля; 
– более глубокое субпиксельное разрешение; 
– возможность специализации алгоритмов по типам обрабатываемой топологии и группам дефектов, за 

счѐт чего, в свою очередь, достигается высокая обнаружительная способность и низкая вероятность 
возникновения ложных или некритичных дефектов; 

– существенное упрощение аппаратной реализации алгоритмов (такой подход позволяет до предела 
упростить аппаратную реализацию алгоритмов и в пределе свести их все до одной сильно распараллеленной 
операции, выполняемой за один такт); 

– возможность глубокого распараллеливания каждого из алгоритмов; 
– возможность определения фотолитографической значимости дефектов в режиме реального времени; 
– простота введения элементов обучения и самообучения в систему. 
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Представлен метод построения программируемых движений с заданной ориентацией объектов основанный на 

описании топологии механизма параллельной кинематики методами аналитической геометрии и матричных 
преобразований, в результате которых получены аналитические решения. 

 

Для построения программируемых движений с заданной ориентацией объектов методами 
аналитической геометрии, не нарушая общности постановки задачи, рассмотрим расчетную геометрическую 
модель (рис. 1), представленную геометрическим местом точек, характеризующих текущую конфигурацию 

механизма [1]. При этом подвижная платформа обозначается вершинами A, B, C треугольника ABC , которые 

получены пересечением осей соответствующих кинематических подвижностей. В свою очередь, 
кинематические подвижности соответствующих треугольных ног системы перемещений с шестью степенями 

свободы задаются точками D, E, F с соответствующими векторами подвижностей AB , BC , CA . Подвижные 

звенья с соответствующими двухкоординатными ЛШД в принятой геометрической модели представлены 
линейными подвижными звеньями DR1, ER2 и FR3. 

 
Рис. 1. – Обобщенная геометрическая модель 
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В ранее выполненной работе [2, 3] были представлены алгоритмы решения прямой и обратной задач 
кинематики, которые позволяют получить координаты точек A, B, C подвижной платформе (рис. 1) по 
задаваемым законам перемещения позиционеров R1, R2, R3. 

Для построения программируемых движений с заданной ориентации платформы нами разработан 
алгоритм пересчѐта девяти координат точек A, B, Cв шесть независимых параметров движения платформы 

PPPPPP zyx  ,,,,, . Для этогобыла получена матрица четвертого порядка MOP, элементы которой 

представляют в однородных координатах положение и ориентацию системы координат, связанной с 
подвижной платформой в точке P(рис. 1). В общем случае матрица MOP имеет следующий вид: 
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где элементы )3,2,1,(  jiaij
 являются направляющими косинусами углов, образованных всеми осями 

подвижной системы координат, связанной с платформой, с осями неподвижной системы координат статора 
OXYZ; xp, yp, zp – координаты точки P в неподвижной системе координат OXYZ. 

По известным координатам точек A, B, C однозначно определяются все элементы матрицы MOP по 
следующим выражениям: 
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Элементы )3,2,1,(  jiaij
 матрицы MOP позволяют рассчитать углы Эйлера 

PPP  ,, , однозначно 

задающие ориентацию подвижной платформы в неподвижной системе координат OXYZ, по выражениям 
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Полученные углы Эйлера и координаты точки Pопределяют искомую матрицу положения и ориентации 

подвижной платформы, необходимую при построении программируемых движений с заданной ориентацией 
объектов. 
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