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Analytical formulas for impulse control of a simplified model of manipulator are obtained. 

Analytical formulas for quality indicators of impulse and relay controls are revealed. Areas 

allowing to compare the quality of relay and impulse controls are constructed on the base of 

control parameters. 

 

Управляемая модель манипулятора является существенно нелинейной. За-

дача управления состоит в переводе схвата манипулятора из начального положе-

ния покоя в конечное положение. В работах [1, 2] для нахождения ее аналитиче-

ского решения в классе импульсных управлений использовалась теория интегри-

рования дифференциальных уравнений классической механики. Для существо-

вания решения достаточно ограничиться сообщением импульсов только в 

начальный момент времени и специальной зависимостью интенсивностей  угло-

вых и горизонтальных импульсов. В классе релейных управлений аналитическое 

решение удается построить в рамках упрощенной модели манипуляционного ро-

бота с медленным вращением руки [3]. Для существования решения достаточно 

ограничиться зависимостью релейных управлений только от одного параметра, 

определяющего горизонтальную управляющую силу. Аналитические формулы 

для релейных управлений и упрощенной масштабированной модели манипуля-

ционного робота приведены в [3, 4]. В работе получены аналитические формулы 

для импульсных управлений упрощенной масштабированной модели манипуля-

тора. Качество управлений характеризуется временем перехода манипулятора из 

начального положения в конечное, а также энергией необходимой для указанного 

перехода. В настоящей работе в рамках масштабированной модели манипуляци-

онного робота получены аналитические формулы для показателей качества им-

пульсного и релейного управлений. Показатели импульсных управлений зависят 

от интенсивности горизонтального импульса, а релейных управлений от пара-

метра, определяющего горизонтальную управляющую силу. На плоскости управ-

ляющих параметров построены области, которые позволяют сравнить качество 

релейных и импульсных управлений. 
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