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Роботизированные системы с пневматическими приводами получили широкое распро-
странение на сборочных и фасовочных производствах. Пневмоприводы развивают высо-
кие скорости, большие усилия, но имеют низкие показатели точности позиционирования.
Таким образом, наиболее важной для них является задача точного позиционирования.
В отличие от электро- и гидроприводов системы управления для пневмоприводов, осно-
ванные на ПИД-регуляторах, дают плохие результаты. Это обусловлено сжимаемостью
воздуха и внешними факторами, такими, например, как температура окружающей сре-
ды, которые сильно влияют на динамику пневмопривода. Для решения задачи точного
позиционирования пневматикой в работе предлагается оригинальный метод машинного
обучения, основанный на принципах, схожих нейросетевому обучению.

На Рис. 1 представлена кинематическая схема манипулятора МанГо [1] со SCARA-по-
добной кинематикой на пневматических приводах. МанГо представляет собой двухзвен-
ный плоский манипулятор (см. Рис. 2). В точках крепления пневмоприводов имеются
пассивные цилиндрические шарниры. Положение системы определяется углами 𝜃1 и 𝜃2,

представленными на схеме.
В работе рассматривается модель нейроподобного управления, для отработки которой

построена динамическая модель манипулятора в системе компьютерной алгебры Wolfram
Mathematica [2,3]. Модельное представление манипулятора позволяет оценить работу си-
стемы управления в отсутствие влияния трудноформализуемых параметров (нелинейные
характеристики трения поршня в цилиндре, упругость шлангов, подводящих воздух к пор-
шеню и др.), но сама система должна быть рассчитана на работу с такими параметрами.
Система управления основана на табличной аппроксимации функции преобразования век-
тора текущего и заданного углов положения звеньев манипулятора в вектор времён от-
крытия клапанов пневмоцилиндров.

В целом, модель манипулятора позволила протестировать нейроподобное управление
пневмоприводом и достичь поставленных точностей управления манипулятором.
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Рис. 1. Кинематическая схема

Рис. 2. МанГо
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