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РОБОТУ 
 

Запропоновано метод моделювання системи керування схватом як слідкуючої системи 

з комбінованим каналом керування.  
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DESIGN OF CONTROL SYSTEM BY A GRIPPER OF MANIPULATOR. 
 

The method of design of control system gripper of manipulator is offered as a tracker system 

with the combined channel of control.   
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Схват (загарбний пристрій) виробничого роботу зазвичай являє собою відкритий 
кінематичний ланцюг, тверді ланки якого з'єднані кінематичними парами п'ятого класу 
[1]. Положення ланок кінематичного ланцюга маніпулятора визначають за допомогою 
узагальнених координат qi(t), (i=1,2,…n), що характеризують відносні переміщення у 
кінематичних парах [1, 2].Система керування має забезпечити послідовність рухів 
схвату маніпулятора. Система керування схватом містить ланцюги сигналів 
“Обертання”, “Розжим”, “Захват” та ланцюгів у режимах “Навчання” та “Автомат”. 
Врежимі "Навчання" здійснюється формування програми руху схвату з послідовністю 
дій у заданих точках траєкторії, та визначення інтервалу витримки схвату у точціці 
захоплення.  

Моделювання системи керування схватом здійснюється на основі рівнянь 
динаміки за допомогою Mathcad. Систему керування схватом, за наявності датчиків 
зворотнього зв’язку, можна визначити як слідкуючу систему з комбінованим каналом 
керування. Для моделювання системи керування схватом [3]: 

 визначимо початкові дані; 

 сформуємо вектор шуканих параметрів (керуючих впливів) та задамо проміжок часу; 

 сформуємо вектор - стовпець правих частин системи диференційних рівнянь  у 
математичній моделі; 

 обираємо метод розв’язання системи диференційних рівнянь; 

 здійснюємо аналіз та можливу корекцію обчислень. 
Моделювання системи керування схватом дозволяє на етапі проектування: 

визначити необхідну кількість датчиків зворотнього зв’язку, сформувати керуючі 
впливи, обчислити контактні зусилля між губками схвату та об’єктом, обрати 
кінематичну схему та вдосконалити конструкцію. 
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