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Для реализации многих известных законов управления роботов-манипуляторов тре-
буется полное измерение угловых координат и скоростей звеньев, что практически при-
водит к использованию большого количества датчиков положения и тахометров. Это, в
свою очередь, приводит к увеличению стоимости робота-манипулятора и утяжеляет его
конструкцию. Кроме того, работа тахометров приводит к появлению шумов в выходных
сигналах, что негативно сказывается на реализации цели управления. Поэтому целый
ряд известных работ посвящен решению задачи управления движением многозвенных
роботов-манипуляторов без измерения скоростей. Как показано в [2] наиболее эффектив-
ными являются следующие подходы: применение приближенного дифференцирования для
вычисления угловых скоростей звеньев манипулятора; использование наблюдателей ско-
ростей [6]; использование динамических фильтров первого порядка [3, 5]. Их недостатки
достаточно подробно указаны в [1]. Четвертый подход состоит в использовании нелиней-
ных пропорционально-интегральных (ПИ-) регуляторов [4]. Для построения управления,
согласно этому подходу, применяется метод функционалов Ляпунова. Недостаток этого
подхода состоит в ограниченном применении, он позволяет решать задачи управления
многозвенными роботами-манипуляторами только для стабилизации положения и устано-
вившихся движений [1]. Целью настоящей работы является решение задачи глобального
отслеживания траектории многозвенного робота-манипулятора путем построения схемы
управления, которая требует только измерения угловых положений звеньев и позволяет
отслеживать траекторию из любого начального состояния. Полученные в работе резуль-
таты являются развитием работ [1, 3].
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