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МЕТОД РЕШЕНИЯ ОБРАТНОЙ ЗАДАЧИ КИНЕМАТИКИ ПАЛЬЦА БИОНИЧЕСКОГО ПРОТЕЗА КИСТИ НА ОСНОВЕ АДАПТИВНОЙ 
НЕЙРО-НЕЧЕТКОЙ СИСТЕМЫ ВЫВОДА (ANFIS)
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Одной из наиболее важных проблем в области кинематики и управления роботами является поиск решения обратной задачи кинематики. Традиционные методы, такие как геометрические, итеративные и алгебраические, не всегда подходят. В этой статье используется адаптивный нейро-нечеткий логический вывод ANFIS, позволяющий выводить решение обратной задачи кинематики для механизма пальца антропоморфной бионической кисти, который структурно представим в виде плоского трехзвенного манипулятора с двумя независимыми степенями свободы.  

Ключевые слова: манипулятор, обратная задача кинематики, ANFIS, обучающая выборка, тестовая выборка.
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