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В данной работе рассматривается решение задачи разработки алгоритмов управления 

робототехнических устройств с помощью многозвенного устройства на основе технологий с 

силовой обратной связью. Этот вид технологий применяется в решении различных 

технологически сложных задач, связанных с высокоточным манипулированием в медицине. 

Современные устройства на технологии силовой обратной связи разработаны для решения 

задачи удаленного управления различными манипуляторами. Для простоты разработки и 

сбора устройства был использован проект с открытым исходным кодом [1]. Сборка опытного 

образца проводилась в рамках производственной практики, проводимой на базе ФабЛаб 

Технопарка Университета ИТМО.  

Для описания управления устройством рассмотрена математическая модель [2] и на ее 

основе построена виртуальная симуляция в среде MATLAB/Simulink. Это позволило 

составить принцип работы алгоритма для дальнейшего дистанционного управления 

робототехническими приложениями.  

 Итогом работы является готовый алгоритм управления устройством, позволяющий 

осуществлять взаимодействие с робототехническими устройствами.  
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