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Широкое применение робототехнических систем в различных областях промышленно-
сти вызвало интенсивные исследования по обоснованию методов конструирования структур
управления роботами-манипуляторами. Одной из важных и весьма актуальных проблем в
этих исследованиях остается построение структуры управления, обеспечивающего стабили-
зацию программного движения на основе обратной связи с неполным измерением, особенно,
с измерением только фазовых координат, без измерения скоростей. Важность этой пробле-
мы состоит в том, что установка датчиков скоростей не всегда возможна и требует допол-
нительных затрат, а их функционирование сопровождается шумами в измерении. Актуаль-
ность проблемы состоит в том, что для ее решения требуется разрабатывать и использовать
новые методы моделирования и анализа построенных моделей. Из многочисленных работ в
этой области отметим работы [1, 2] с использованием наблюдателей для оценки скоростей,
работы [3–10] с использованием фильтров первого порядка, работы [11,12] на основе адап-
тивного управления. Основным математическим аппаратом в решении этих задач является
теорема Ляпунова об асимптотической устойчивости с подбором соответствующей функции
Ляпунова.

В работах [13,14] предложен новый подход к построению моделей управления роботами-
манипуляторами без измерения скоростей на основе нелинейного ПИ-регулятора при помо-
щи обратной связи с запаздыванием. Этот подход потребовал соответствующего модели-
рования посредством функционально-дифференциальных уравнений и применения нового
метода исследования асимптотической устойчивости этих уравнений и новой методики по-
строения функционала Ляпунова.

В работе рассматривается задача о стабилизации без измерения скоростей программ-
ного движения шестизвенного манипулятора с цилиндрическими и призматическим шар-
нирами. Эта задача решается на основе указанных работ [13,14].
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