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(57) Изобретение относится в общем к области робототехники, а в частности к способу и системе планирования
движения робота-манипулятора путем коррекции опорных траекторий, и может быть использовано для
создания систем управления роботами-манипуляторами в качестве модуля планирования траекторий
перемещения робота-манипулятора в условиях статической коллизионной сцены, в частности, хотя не
исключительно, для решения задач манипулирования объектами. Техническим результатом, достигаемым
при решении вышеуказанной технической задачи, является уменьшение времени планирования движения
робота-манипулятора. Указанный технический результат достигается благодаря осуществлению способа
планирования движения робота-манипулятора, выполняемого по меньшей мере одним вычислительным
устройством, содержащего этапы, на которых получают информацию о заданном положении и ориентации
рабочего органа, в которые необходимо переместить рабочий орган робота-манипулятора; определяют
текущие положение и ориентацию рабочего органа робота-манипулятора; определяют на основе информации
о заданном положении и ориентации рабочего органа ячейку области интереса, в которую необходимо
переместить рабочий орган робота-манипулятора, причем область интереса находится внутри рабочего
пространства робота-манипулятора; на основе набора возможных ориентаций рабочего органа робота-
манипулятора при его нахождении в области упомянутой ячейки определяют ближайшую возможную
ориентацию рабочего органа робота-манипулятора к заданной ориентации; на основе данных о ячейке
и ближайшей возможной ориентации рабочего органа робота-манипулятора извлекают из сохраненного
на вычислительном устройстве списка предварительно сгенерированную прямую опорную траекторию,
причем прямая опорная траектория описывает перемещение робота-манипулятора из начального положения,
соответствующего области интереса, в положение, при котором рабочий орган робота-манипулятора
находится внутри области интереса; определяют набор углов шарниров, при которых рабочий орган робота-
манипулятора находится в точке заданного положения с заданной ориентацией; удаляют от конца извлеченной
прямой опорной траектории последовательно точки до тех пор, пока длина траектории не уменьшится на
величину, равную размеру ячейки; добавляют к концу траектории точку, соответствующую значениям набора
углов шарниров робота-манипулятора, при которых рабочий орган робота-манипулятора находится в точке
заданного положения с заданной ориентацией, а в начало - точку, соответствующую текущему положению
рабочего органа робота-манипулятора; перемещают рабочий орган робота-манипулятора в соответствии с
полученной на предыдущем этапе траекторией.
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