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          В монографии сформулированы задачи и рассмотрены компьютерные технологии функционального проектирования систем управления движением роботов. Проведен анализ кинематики и динамики многозвенных исполнительных механизмов по аналитическим, векторно-матричным и рекурсивным моделям. Изложены методики энергетического расчета приводных систем звеньев, идентификации их объектов управления и синтеза регуляторов. Проанализирована динамика аналоговых и цифровых приводных систем при вариациях моментов инерции, наличии упругих связей в передачах и учете нелинейностей в объектах управления и регуляторах. Исследованы динамические процессы в двухмерных обратимых следящих системах и в многокоординатных биотехнических (копирующих и полуавтоматических) системах управления. Оценены точностные показатели систем программного управления с линейно-круговыми и сплайн интерполяторами. Исследованы системы с нелинейной компенсацией взаимовлияния звеньев, а также СУД колесного мобильного робота. Для решаемых задач приведены схемы Simulink-моделей и программы на языке MATLAB. Монография предназначена для научных работников, инженеров, аспирантов и преподавателей вузов, применяющих компьютерные технологии в проектировании и исследованиях роботов и РТС. Кроме того, она может быть полезной студентам магистерской подготовки по направлениям 221000 «Мехатроника и робототехника» и 220400 «Управление в технических системах».
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