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Обеспечение инвариантности системы управления роботом требует 

структурного и параметрического синтеза регулятора, обеспечивающего 

нечувствительность системы к внешним и внутренним  возмущениям. 

В условиях всестороннего применения контроллеров к решению задач 

управления наряду с традиционными методами синтеза инвариантных  

систем, может быть использована стратегия управления с наблюдателем 

возмущения выходной координаты и ее производных. 

При существенной переменности массоинерционных характеристик 

исполнительного механизма позиционные возмущения обычно оценива-

ются с помощью вычисления динамического момента при условно посто-

янном значении изменяющихся величин наблюдателем позиционного воз-

мущения. Отклонения динамического момента реальной системы от вы-

численного при постоянных параметрах парируются с помощью обратной 

связи после соответствующей фильтрации. Недостатком такого принципа 

построения систем является то, что на вход наблюдателя возмущения по-

дается возмущенная переменная. 

Лучший результат может обеспечить построение наблюдателя возму-

щений с использованием модели объекта управления, в которой в качестве 

эталонного значения переменного параметра может быть взято, например, 

среднеквадратичное значение переменной величины. В случае переменно-

сти массоинерционных параметров инвариантность системы может быть 

обеспечена наблюдателем позиционного возмущения второй и третьей 

производной возмущаемой переменной. Проблемы дифференцирования 

переменных успешно решаются при помощи форсирующих звеньев, а в 

объекте - соответствующим пересчетом координат. 

По разработанной методике выполнен синтез робастной системы 

управления робота РОСТ-300 с использованием пакета Simulink в среде 

Matlab. 
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Повышение надежности и долговечности механических передач явля-

ется основополагающим фактором, определяющим их конкурентоспособ-

ность. Надежность и долговечность любого механизма зависит от прочно-

сти деталей, из которых он состоит. Особое значение приобретает расчет 

на прочность для роликовой планетарной передачи, поскольку габаритные 

размеры деталей данной передачи ограничиваются ее функциональным на-

значением (область применения этих передач – средства малой механиза-

ции и малогабаритные механизмы) и не могут быть увеличены с целью по-

вышения прочности. 

В ходе проведенной работы выведены зависимости для расчета на 

прочность основных деталей планетарной передачи с составными ролико-

выми сателлитами, участвующих в передаче нагрузки от ведущего вала к 

рабочему органу, по контактным напряжениям, напряжениям изгиба и 

смятия. Также получены зависимости для определения циклической дол-

говечности элементов передачи, исходя из заданного срока службы. 

В результате проведенных исследований разработан алгоритм расчета 

деталей планетарной передачи с составными роликовыми сателлитами на 

прочность, на основании которого становится возможным определить раз-

меры основных элементов передачи исходя из заданных нагрузок. Автома-

тизация данного алгоритма посредством ЭВМ позволяет значительно со-

кратить сроки разработки новых роликовых планетарных передач, умень-

шить их материалоемкость и габаритные размеры (вследствие повышения 

точности расчетов) и сократить затраты на их разработку (благодаря отка-

зу от дорогостоящих стендовых испытаний). Также произведено сравнение 

роликовой планетарной передачи с зубчатой планетарной передачей по 

возможным габаритным размерам при заданном значении нагрузки. Срав-

нивая результаты расчетов можно заключить, что роликовая планетарная 

передача имеет существенно меньшие габариты при одинаковых исходных 

условиях, так для исследуемого случая отношение делительного диаметра 

колеса b зубчатой планетарной передачи к диаметру синусоиды, являю-

щейся образующей для беговой дорожки наружного кулачка, составило 

1,65.  




