
Активное силовое управление колебаниями звеньев ПР (введением 

дополнительных сигналов в законы управления приводами). 

Активные вибрационные системы 

Недостатки: узкий частотный диапазон подавления колебаний (слегка 

расширяемый). 

Достоинства: возможность регулировки параметров жесткости и 

демпфироаэвания динамически. 

При изменении частоты возбуждение широких пределах виброизоляторы и 

виброгасители оказываются малоэффективными. Активные виброзащитные 

системы включают источники энергии (исполнительные устройства, 

питающиеся от дополнительных источников энергии). Активные 

виброзащитные устройства особенно эффективны при низкочастотных 

колебаниях. Управление активными виброзащитными системами может быть 

реализовано на следующих принципах: 

1. Компенсации возмущения; 

2. Компенсация отклонения от заданного перемещения; 

3. Обоих методов комбинация. 

Принцип действия активной виброзащитной системы: 

- при помощи чувствительных элементов (датчиков) измеряются 

возмущения, действующие на защищаемый объект; 

- сигналы датчиков, предварительно усиленные, подаются в управляющие 

устройства; 

- объекту задаётся сервоприводом перемещение, компенсирующее 

измеренные отклонения. 

 

Активное силовое подавление колебаний промышленных роботов 

Реализация может осуществляться двумя способами: 

1. Использование специальных вибрационных активных систем; 

2. С помощью штатных программных движений звеньев промышленных 

роботов. 



Рассмотрим принцип силового управления колебаниями 

 

1. Рука робота 

2. Датчик перемещения 

3. Усилитель 

4. Регулятор 

5. Привод звена 

- измеряются параметры движения; 

- сигнал усиливается и передается на регулятор; 

- регулятор формирует закон перемещения; 

- двигатель перемещает звено 1 в направлении его колебаний. Возникающие 

при этом реактивная сила уменьшает или устраняет колебания ограничения 

применения. 

При оснащении данной степени подвижности следящими приводами в силу 

их инерционности данный способ может оказаться малоэффективным или не 

реализуемым в принципе. При случае данная степень подвижности 

оснащается дополнительным мало инерционным двигателем в виде 

вибратора. 

Наибольшую сложность представляет собой измерение параметров 

колебательных движений. Наиболее распространённый - тензометрический 

метод.  

Недостатки. 

При изменении вылета звена изменяется положение контролируемого 

элемента (тензорезистора) и необходимо корректировать сигнал. Датчики 

инерционного типа в этом плане предпочтительнее. 

 


