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РЕШЕНИЕ ОБРАТНОЙ ЗАДАЧИ О СКОРОСТИ
МЕТОДАМИ ТЕОРИИ ОПТИМАЛЬНОГО
УПРАВЛЕНИЯ

Обратная задача о скорости сведена к задаче оптимального
управления линейным объектом с квадратичным критерием
качества. Приведено ее решение для манипулятора с произ-
вольным числом вращательных сочленений, а также резуль-
таты моделирования для шестизвенного манипулятора.

Inverse Problem on Velocity Solved by Methods of Optimal Control
Theory / S.L. Zenkevich // Vestnik MGTU. Priborostroenie. 2005. № 2.
P. 21–32.

An inverse problem on velocity is reduced to a problem of optimal
control for a linear object with a square-law quality criterion. Its solution is
presented for a manipulator with an unspecified number of rotated joints.
Simulation results for a six-link manipulator are given. Refs.4. Figs.4.
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