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(54) (57) 1. УСТРОЙСТВО ДЛЯ ГАШЕНИЯ 
МЕХАНИЧЕСКИХ КОЛЕБАНИЙ преиму­
щественно рабочего органа-манипулятора, со 
держащее упор, блок управления, выходы 
которого связаны с исполнительным меха­
низмом, и датчик мгновенной скорости, ус­
тановленный на конце рабочего органа-ма­
нипулятора и связанный с блоком управ­
ления, отличающееся тем, что, с целью 
повышения эффективности гашения колеба­
ний рабочего органа-манипулятора, установ­
ленного с возможностью поворота и фикса­
ции на упор, оно снабжено датчиком по­
ложения оси рабочего органа-манипулятора 
в плоскости ее поворота, концевым выклю­
чателем с двумя нормально разомкнутыми 
контактами, установленными на упоре, а ис­
полнительный механизм выполнен в виде 
штока с приводом его перемещения в плос­
кости поворота рабочего органа-манипуля­
тора, жестко связанного с осью поворота 
рабочего органа-манипулятора, при этом 
выходы обоих датчиков через контакты кон­
цевого выключателя подключены к двум вхо-
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дам блока управления, третий вход которого 
напрямую соединен с датчиком положения 
оси рабочего органа-манипулятора, а два вы­
хода блока управления соединены с приво­
дом штока.

2. Устройство по п. 1, отличающееся тем, 
что блок управления содержит первый нуль- 
орган с двумя нормально разомкнутыми вы­
ходными контактами, второй нуль-орган с 
одним нормально разомкнутым и одним 
нормально замкнутым выходными контакта­
ми, третий нуль-орган с нормально замкну­
тым выходным контактом, интегратор, сумма­
тор, два усилителя и диод, при этом пер­
вый вход блока управления соединен с пер­
вым нуль-органом и входом интегратора, 
выход которого через первый нормально 
разомкнутый контакт первого нуль-органа 
соединен с одним из входов сумматора, 
другой вход которого через второй нормаль­
но разомкнутый контакт первого нуль-органа 
соединен с вторым входом блока управ­
ления, выход сумматора через диод под­
ключен к второму нуль-органу и через его 
нормально замкнутый контакт к входу од­
ного из усилителей, выход которого соединен 
: одним из выходов блока управления, а 
третий вход блока управления соединен с 
третьи.м нуль-органом и через последователь­
но соединенные нормально разомкнутый кон­
такт второго нуль-органа и нормально зам­
кнутый контакт третьего нуль-органа с вхо­
дом другого усилителя, выход которого 
соединен с другим выходом блока управления.
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Изобретение относится к машинострое­
нию, а именно к робототехнике, и может 
быть использовано для снижения динамичес­
ких нагрузок и подавления колебаний мани­
пуляторов промышленных роботов.

Цель изобретения — повышение эффек­
тивности гашения колебаний за счет пере- 
меиррния оси поворота рабочего органа-ма­
нипулятора.

На фиг. 1 изо^5раже,но устройство, общий 
в!!д; на фиг. 2. — функциональная схема 

:блока управления-.
■' ■ Устройство со’.аержцт манипулятор 1, один 
конец которого., связа’’ с рабочим органом 

'2, а другой закреплен с возможностью 
поворота па оси 3, датчик 4 мгновенной 
скорости, расположенный на конце мани­
пулятора, блок 5 управления, исполнитель­
ный механизм перемещения оси манипуля­
тора в плоскости поворота, состоящий из 
штока 6, расположенного между направ­
ляющими 7, с приводом 8 его перемеще­
ния, датчика 9 положения оси 3 и конце­
вой вык.'іючатель с нормально разомкну- 
ты.ми контакта.мн 10 и 1), установленный 
на упоре 12.

Датчик 4 через контакт 11 соединен с 
первый входом блока 5 управления, второй 
вход которого через контакт 10 соединен с 
третьим входом блока 5 управления и дат­
чиком 9 перемещения оси 3. Два выхода 
блока 5 учфавления соединены с входами 
приво.та 8 штока 6.

Блок 5 управления (фиг. 2) содержит 
первый ііу.пь-орган 13 с двумя нормально 
разомкнутыми контактами 14 и 15, второй 
нуль-орган 16 с нормально разомкнутым 
контактом 17 и нормально замкнутым кон­
тактом 18, третий нуль-орган 19 с нормаль­
но замкнутым контактом 20, интегратор 21, 
сумматор 22, усилители 23 и 24, диод 25.

Первый вход блока 5 управления соеди­
нен с первым нуль-органом 13 и входом ин­
тегратора 21, выход которого через первые 
норма.тьно разомкнутые контакты 14 нуль- 
органа 13 соединен с одним из входов сум­
матора 22, другой вход которого через 
вторые нормально разомкнутые контакты 15 
нуль-органа ІЗ соединен с вторым входом 
блока 5 управления, выход сумматора 22 че­
рез диод 25 подключен к второму нуль-орга­
ну 16 и через его нормально замкнутые 
контакты 18 к входу усилителя 23, выход 
которого соединен с одним из выходов бло­
ка управления, а третий вход блока 5 уп­
равления соединен с третьим нуль-органом 
19 и через последовательно соединенные 
нормально разомкнутые контакты 17 второго 
нуль-органа 16 и нор.мально замкнутые кон­
такты 20 третьего нуль-органа 19 с входом 
усилителя 24, выход которого соединен с дру­
гим выходом блока 5 управления.

Устройство работает следующим образом.
В момент окончания рабочего движения 

конец манипулятора находится в точке пози-
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ционнрования, манипулятор 1 упирается в 
упор 12 и начинается деформация (изгиб) ма­
нипулятора 1 за счет сил инерции. При 
этом замыкаются контакты 10 и 11, сиг­
налы датчика 9 положения оси 3 манипу­
лятора поступают на третий и второй входы 
блока 5 управления, а сигнал датчика 4 
мгновенной скорости поступает на первый 
вход блока 5 управления. Когда изгиб ма­
нипулятора завершен, мгновенная скорость, 
регистрируемая датчиком 4, становится рав­
ной нулю. Блок 5 управления вычисляет 
величину смещения конца манипулятора от 
точки позиционирования и подает сигнал 
на второй вход привода 8, который переме­
щает шток 6 между направляющими 7 
устройства. При этом перемещается также 
ось 3 манипулятора 1, величина перемещения 
регистрируется датчиком 9 и поступает на 
третий и второй входы блока 5 управления. 
Когда ось 3 манипулятора 1 перемещается 
на величину, равную величине смещения 
конца манипулятора от точки позициони­
рования, блок 5 управления прекращает вы­
работку сигнала на перемещение оси 3 и 
происходит останов привода 8 и штока 6.

Манипулятор 1 при этом не имеет изги­
ба, так как оба его конца смещены на оди­
наковую величину (по модулю), а алгеб­
раическая сумма смещений концов равна 
нулю, т.е. произошло полное гашение коле­
баний, причем за минимальное время. Далее 
блок 5 управления вырабатывает сигнал, 
поступающий на другой вход привода 8, 
который перемещает шток 6 и ось 3 пово­
рота манипулятора 1 в плоскости поворота 
(с относительно небольшой скоростью, не 
вызывающей деформации манипулятора) до 
тех пор, пока она не окажется в первона­
чальном положении, т.е. пока величина сме­
щения оси 3, регистрируемая датчиком 9 и 
поступающая в блок 5 управления, не ока­
жется равной нулю и блок 5 управления не 
выработает сигнал на останов привода 8. 
При этом конец манипулятора I оказывается 
в заданной точке позиционирования.

Блок 5 управления работает следующи.м 
образом. В момент окончания рабочего 
движения манипулятора срабатывают контак­
ты 10 и 11,в результате чего на первый 
вход блока 5 управления подается сигнал 
с датчика 4 мгновенной скорости, а на вто­
рой вход бока 5 подается сигнал с датчика 
9 перемещения. Кроме того, на третий вход 
блока 5 непрерывно подается сигнал с дат­
чика 9 перемещения.

В результате по окончании деформации 
манипулятора сигнал сдатчика 4 мгновенной 
скорости станет равным нулю, срабатывает 
нуль-орган 13 и замыкает свои нормально 
разомкнутые контакты 15 и 14. Сигнал с 
интегратора 21, пропорциональный величине 
деформации манипулятора, поступает на 
первый вход сумматора 22, на второй вход



1242345

сумматора 22 поступает сигнал с датчика 
9 перемещения через сработавший контакт 
15. С выхода сумматора 22 сигнал, пропор­
циональный величине смещения манипу­
лятора от точки позиционирования, посту­
пает через диод 25 и контакт 18 на уси 
литель 23 и далее на привод 8.

В момент, когда привод 8 переместит 
ось 3 манипулятора на величину, равную

новится равным нулю и срабатывает нуль- 
орган 16, замыкая контакт 17 и размыкая 
контакт 18.

Сигнал с датчика 9 положения, посту­
пивший на третий вход блока 5, через зам­
кнутые контакты 17 и 20 поступает на вход 
усилителя 24 и с его выхода на первый 
выход блока 5. Этот сигнал на первом 
выходе блока 5 присутствует до тех пор. 
пока не сработает нуль-орган 19, срабатыва- 

смещению конца манипулятора 1 от точки которого определяется возвратом манп-
позиционирования, сигнал с блока 22 ста- пулятора в точку позиционирования.
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