
Экспериментальное определение динамических характеристик 

промышленных роботов. 

К промышленным роботам (ПР) предъявляются повышенные 

требования в отношении быстродействия и точности позиционирования. 

Точность позиционирования нарушается из-за колебательных движений руки 

и схвата при включении и выключении соответствующих приводов. 

 

 Задача заключается в следующем: 

1) Определение расчетным путем приведенной жесткости, приведенной 

массы и частоты собственных колебаний руки робота; 

2) Экспериментальное определение частоты собственных колебаний и 

приведенного коэффициента демпфирования методом свободных 

колебаний и резонансным методом. 

 

 

Колебания влияют на точность 

позиционирования. 

пока не 𝑥𝑖 < ∆- время затухания. 

 

𝑚прẍ + 𝜇ẋ + 𝑐x = 0 

 
𝜇

𝑚пр
= 2𝑛;    

𝑐

𝑚пр
= 𝜔2 

𝑚пр – приведенная масса, 

приведенная к центру груза 

 

ẍ + 2𝑛ẋ + 𝜔2x = 0 

 

𝑚пр = 𝑚р.пр. + 𝑚ом 

(ом- объект манипулирования) 

 

𝑥 = 𝑥0𝑒−𝑛𝑡3; 

𝑥0 – максимальное упругое перем. приведенной массы 

 

𝑥(𝑡) =  𝑥0𝑒−𝑛𝑡 =  [∆]  допускаемая погрешность. 



 

 Определение собственной частоты: 

1) Методом свободных колебаний 

 

 

1- датчик перемещения (тензоэлемент) 

2 - вибратор эксцентриковый 

3 – упругая связь в виде резинового жгута (или вязальной проволоки) 

 

 Поворотом эксцентрика через вязальную проволоку создаём 

необходимое усилие Fупр, которое выводит манипулятор из равновесия. Затем 

проволока перерезается – генерируются колебания. 

 Получаем осциллограмму затухающих колебаний: 

 

Определяем период T (среднее) 

𝑥𝑡 = 𝑥0𝑒−𝑛𝑡3; 

частота:  𝜔0 =
2𝜋

𝑇
 

 

2) Резонансным методом 

 

Для реализации необходим возбудитель вынужденных колебаний с 

регулируемой частотой. 

Определяется амплитуда вынужденных колебаний для нескольких 

значений постоянной частоты возбуждения. 



  

Экспериментально получаем амплитудно-частотную характеристику (по 

точкам) 

Логарифмический декремент колебаний:  

𝛿 =
𝑥𝑖

𝑥𝑖+1
        𝑛 =

𝛿

𝑇
 

 


