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Введение. Современная промышленность все больше ориентируется на использование 

робототехнических систем, включая антропоморфные манипуляторы с множеством степеней 

свободы. Этот тренд обусловлен стремлением повысить точность и эффективность 

выполнения манипулятивных операций, а также улучшить безопасность работы в 

труднодоступных и опасных для человека средах. При анализе существующих решений как в 

России, так и за рубежом, обнаружено, что многие исследования в области управления 

антропоморфными манипуляторами основаны на классических методах кинематического 

моделирования и традиционных алгоритмах управления, таких как PID-регуляторы. Однако, 

с развитием технологий машинного обучения, включая обучение с подкреплением, 

наблюдается переход к более гибким и адаптивным подходам. Отечественный и зарубежный 

опыт показывает, что разработка эффективных методов управления робототехническими 

системами является приоритетной задачей [1].  

 

Основная часть. Одним из ключевых элементов разработки управления 

антропоморфным манипулятором является моделирование его кинематики [2]. Существует 

несколько подходов к моделированию, включая использование матричной нотации Денавита-

Хартенберга и прямую задачу кинематики для определения координат рабочего органа 

манипулятора в зависимости от значений углов поворота звеньев [3]. 

Одним из подходов к управлению манипуляторами является обучение с подкреплением, 

где агент взаимодействует со средой и получает награду за правильные действия. В контексте 

управления антропоморфным манипулятором, Q-обучение становится перспективным 

методом, позволяющим агенту оптимизировать выбор действий без явного моделирования 

окружающей среды [4]. 

Работа включает разработку программы на языке программирования Matlab, 

реализующей алгоритм Q-обучения для управления двухзвенным манипулятором [5]. 

Программа основана на функции определения координат рабочего органа манипулятора и Q-

таблице, которая содержит оценки полезности действий в различных состояниях [6]. 

Алгоритм Q-обучения обновляет значения в таблице на основе полученных наград и позволяет 

агенту научиться выбирать оптимальные действия для достижения заданных целей [7]. 

 

Выводы. Результаты экспериментов с различными параметрами программы 

подтверждают эффективность применения метода Q-обучения для управления 

антропоморфными манипуляторами. Программа демонстрирует потенциал применения 

метода Q-обучения для управления робототехническими системами и открывает новые 

перспективы в области автоматизации производственных процессов и робототехники. 

Практическое использование разработанной программы и другие испытание можно 

производить через эмулятор. 
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