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Управление современными промышленными роботами осу
ществляется без обратной связи по положению исполнительно
го органа, поэтому точность позиционирования зависит от соот
ветствия математической модели реальной. Плоский антропо
морфный манипулятор описывается системой уравнений вида:

/= | у=| >=| »

7 = 2  (/"+A//)sin{29'/ + 2'^9y),
/=1 у=1 У=1

где п  -  количество звеньев /,° — номинальные длины; Д/, - от

клонения длин; - углы поворота; - смешения нуля. 
Оптимальный план должен удовлетворять условиям:
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Тогда точность идентификации определяться как
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Полученные результаты позволяют сделать вывод, что точ
ность идентификации кинематических параметров манипулято- 
ри зависит от точности измерительного инструмента и от коли
чества точек эксперимента. Так для достижения точности иден- 
жфикации длины звеньев 0 ,0 1  мм при точности измерительного 
механизма <т = 0,1 мм необходимо провести 1 0 0  экспериментов. 
Точность идентификации угловых величин так же обратно зави
сит от линейного параметра звена.
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