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Полунатурные стенды (ПС), позволяют проводить моделирование в 
наземных условиях динамики и процессов управления космических манипу-
ляционных роботов (КМР) различного типа и назначения [1, 2, 3].  

В докладе представлен ПС, в основу которого положен модульный 
принцип построения. В качестве внешних устройств (ВУ) ПС используются 
натурные образцы манипуляторов, рабочие органы (РО) различного типа, 
средствауправления (СУ) и очувствления (СО).  

В составе ПС: 
– 3 экземпляра промышленных роботов Kawasaki, 
– двупалые и многопалые захватные устройства (ЗУМ), а также ЗУМ 

центрирующего типа, 
– многостепенные задающие рукоятки с отображением сил и момен-

тов, клавиатура и мониторы пультов управления. 
СО представлены 6-компонентными датчиками  сил и моментов, сред-

ствами тактильного очувствления. 
Динамика и процессы управления реализуются средствами компью-

терного  моделирования. 
Программное обеспечение ПС построено на базе ОС Windows и вклю-

чает драйверы внешних устройств и наборы типовых программ. 
Модульный принцип позволяет комплектовать ПС соответственно ре-

шаемой задаче. 
На базе  ПС выполнена серия исследований и разработок в области 

управления МР (командное, автоматическое, интерактивное в режиме дву-
стороннего действия, автономное с элементами искусственного интеллекта) 
при различном составе ВУ. 

Одно из направлений использования ПС – в качестве технической базы 
на этапе теоретической и общекосмической  подготовки космонавтов-
операторов КМР. 
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