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В докладе представлены результаты исследования задачи о стабилизации плоских дви-
жений руки антропоморфного робота.

В качестве модельных уравнений движения выбраны электромеханические уравнения
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где T — кинетическая энергия системы.
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\theta – углы поворотов звеньев, \varphi – углы поворотов приводов,Jck,m, l – параметры звеньев,
I – тензор инерции активаторов, K - матрица взаимодействия.

Пусть
\.\varphi k = 0, \varphi k = \varphi 0

k,
\.\theta k = 0, \theta k = \theta 0k = const k = 1, 2, 3

есть заданное положение системы.
В соответствии с методами, предложенными в работах [1], [2], задача о стабилизации

этого положения решается управляющими напряжениями, представляющими собой нели-
нейные ПД-, ПИ- и ПИД-регуляторы вида
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