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Комплексная адаптивная модель манипулятора 

 

При смене концепции производства на персонифицированную продукцию необходимы быстро 

перенастраиваемые роботизированные системы. Для роботизированных систем, установленных на 

мобильных шасси, большинство операций будут носить неопределенный характер. Определить вариантные 

зависимости конструктивных параметров и параметров выполняемых операций возможно посредством 

модельных исследований и выбора оптимальных решений, а также формирование корректирующих значений 

системы управления движением манипулятора. 
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Puzanov A.V., Shvetsov A.D., Puzanova K.A. Integrated adaptive manipulator model 

 

The change of manufacturing focus to custom products requires rapid-adjusting robot systems. For robot systems 

installed on mobile chassis most of operations look vague. The selection of possible relationships between design 

factors and the parameters of executable operations is possible by means of simulation-based study with subsequent 

selection of optimal solutions as well as the formation of corrective values for manipulating robot’s control system.  
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