
Активное силовое управление колебаниями ПР. 

Активное силовое управление колебаниями ПР может быть двумя 

способами: 1) использование внешних дополнительных и защитных 

устройств и 2) использование резервных приводов программных 

движений самого робота 

 

1 - рука  

2 - датчик 

3 - усилитель 

4 - регулятор (СУ) 

5 - исполнительный двигатель  

Измерение параметров упругих колебаний звена 1 осуществляется 

датчиком 2 и усиливаются усилителем 3. Усиленный и 

преобразованный сигнал подается на регулятор 4, управляющий 

приводом 5. При возникновении упругих колебаний привод 5 

перемещает звено в направлении этих колебаний (создает 

дополнительный импульс дельта-м). Возникающая сила инерции звена 

направлена против колебаний, тем самым уменьшает их амплитуду. 

При большей инерционности следящих приводов, а также при 

оснащении робота приводом с разомкнутыми СУ (отсутствуют 



датчики положения) использование исполнительных устройств может 

оказаться неэффективным. В этих случаях нужно устанавливать 

совместно со штатными двигателями дополнительные инерционные 

устройства – вибраторы. 

Возникают проблемы при измерении параметров колебательной 

системы. 

Недостаток: изменение показаний датчиков зависимости от положения 

руки. 

Применение инерционных датчиков, акселерометров решает эту проблему. 

Акселерометры измеряет не только параметры колебаний и основные 

переносные движения. Поэтому могут накапливаться погрешности для 

устранения этих погрешностей акселерометр нужно включать после 

выполнения основных программах программных движений ПР. 


