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В этой работе будет предложен метод управления обычным промышленным манипу-
лятором для целенаправленного метания предметов. Выбранная стратегия предполагает
силовое управление приводами манипуляторах[1,2]. При сравнении нескольких алгорит-
мов управления крутящим моментом двигателя на численной модели были выявлены их
преимущества и недостатки. Например, управление с предсказанием обладает наименьшей
ошибкой, но требует знания массы метаемого предмета, которую надо измерить заранее.
С другой строны ПИД регулятор универсален и прост в применении, но сильно уступает
в точности другим методам. В опубликованных статьях на эту тему авторы ограничива-
ются проверкой алгоритмов на компьютерных моделях[3]. В данной работе для тестиро-
вания алгоритмов будет изготовлен действующий макет манипулятора-катапульты. По-
стройку прототипа манипулятора можно разделить на выбор и обоснование конструкции
манипулятора, разработку электроники, низкоуровневого и высокоуровневого программ-
ного обеспечения[4]. Работа заканчивается изготовлением действующего макета. Работа
выполнена в рамках научно-образовательной школы МГУ "Фундаментальные и приклад-
ные исследования космоса". Работа будет проводиться в Лаборатории робототехники НИИ
Механики МГУ.
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