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Способ управления манипулятором промышленного робота, заключающийся в том,

что перемещают схват манипулятора, отрабатывая заданную траекторию схвата привода-
ми звеньев манипулятора, определяют фактическое положение схвата в системе коор-
динат робота, на основании сравнения с заданным положением схвата вдоль заданной
траектории определяют линейные перемещения схвата, обеспечивающие его переход в
заданное положение, преобразуют полученные линейные перемещения схвата в обобщен-
ные координаты звеньев манипулятора и формируют сигналы управления приводными
двигателями звеньев манипулятора для достижения заданного положения схвата, отли-
чающийся тем, что задают скорость движения схвата как некоторую функцию его пере-
мещения, на основании заданной траектории перемещения и заданной скорости переме-
щения схвата манипулятора определяют обобщенные координаты и обобщенные скорости
звеньев манипулятора в зависимости от перемещения схвата, определяют аналоги обоб-
щенных скоростей звеньев манипулятора, определяют обобщенные ускорения звеньев
манипулятора в зависимости от перемещения схвата, задают максимальные отклонения
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