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РОБАСТНАЯ СТАБИЛИЗАЦИЯ В ЦЕЛОМ
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ОБРАТНОЙ СВЯЗЬЮ С НАСЫЩЕНИЕМ1

Для класса двухзвенных роботов-манипуляторов предложено
ограниченное управление приводом одного из звеньев в ви-
де обратной связи по части переменных, обеспечивающее
решение задачи стабилизации заданного положения равно-
весия всех механизмов этого класса. Анализ устойчивости
произведен методом функций Ляпунова. Приведен пример пе-
реходного процесса.

Robust Stabilization as a Whole of Two-Link Robot Manipulator
Using Feedback with Saturation / A.V. Gorbunov, V.A. Kamenetsky //
Vestnik MGTU. Priborostroenie. 2002. №№№ 3. P. 110–120.

For a class of two-link robot manipulators the limited control of a drive
of one of the links is proposed in a form of the feedback effecting some
variables, which provides the solution of the equilibrium stabilization
problem for all mechanisms of the class. The stability analysis was
conducted using Lyapunov’s method of functions. The transient process
example is given. Refs.5. Figs.4.
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