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Rizeni pohybu robotickych manipulator

Tomas Populet

1 Uvod

Cilem této prace je navrhnout a porovnat mezi sebou rtizné metody Fizeni robotickych
manipulatortl. VSechny metody jsou navrzeny pro sériovou ¢ast robotu AGEBOT a testovany
na jeho simulagnim modelu. Jednotlivé zplisoby Fizeni jsou porovnavany z hlediska presnosti
sledovani pozadované trgektorie koncovym efektorem.

2 Pouzité metody

2.1 Decentralizovana PID regulace

Pri tomto zplisobu Fizeni je kazdy kloub manipulatoru fizen nezavis e na ostatnich klou-
bech pomoci kaskady PID reguléatorll. Pro navrh jednotlivych regulatorli se vychazi z uréeni
primérného momentu setrvacnosti zatéze podé pouzité trajektorie. VeSkereé zmény momentu
setrvalnosti zatéze a vzgemne silove UCinky mezi jednotlivymi rameny jsou zde zanedbany
aregulatory je musi odladit jako poruchu.

2.2 Centralizovana metoda rizeni

Tato metoda vychazi ze znal osti dynamického modelu manipulatoru. Jeho vyuzitim jsme
schopni linearizovat adekomponovat cely manipul &tor, coz znamend, ze akeni zasahy regul atoru
daného kloubu budou ovlivihovat pouze tento kloub a ne ostatni.

2.3 Robustni metoda

Robustni zplisob Fizeni je shodny s centralizovanou metodou Fizeni. Je zde v&ak navic
pridan €len, ktery pomoci rel @ového Fizeni zgji Stujerobustnost vzhledem k neurcitosti ve znal osti
pouzité inverzni dynamiky.

2.4 Adaptivni metoda

Adaptivni metoda se snazi stgjné jako robustni metoda eliminovat nepresnou znal ost
dynamického modelu. Tato metoda odstranuje neurcitost pomoci vhodného zakona adaptace
aprovadi tak odhad dynamickych parametrli manipul atoru, které zpocatku nezname presné.

3 Porovnani metod

Naobr. 1 vlevo je uvedeno porovnani decentralizované a centralizované metody (pfedpo-
kladame dokonal ou znal ost dynamického modelu). Je vidét, Ze chyba decentralizované metody
vUGi centralizované je v podstaté nulova. Vyhoda decentralizované metody ovsem spociva
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v mnohem mensi nutnosti znalosti dynamickéeho modelu a jednodussi implementaci.

Naobr. 1 vpravo je uvedeno porovnani centralizované, robustni a adaptivni metody fizeni
pfi nepfesné znalosti dynamického modelu. Podle predpokladu zatne centralizované fizeni vy-
kazovat trvalou regulaéni odchylku, kterou pouzité regulatory nedokazi odregulovat.

U robustni metody je diky zavedenému reléovému Fizeni chybav céem priibéhu mensi.
Pokud se manipuléaor nepohybuje, tak navic vykazuje chyba nulovou odchylku.

Adaptivni metoda nejprve vykazuje velkou chybu, ovsem poté, co se naladi odhadované
parametry, je chybav podstaté nulova
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Obrazek 1: Porovnani chyby sledovani poZzadované trajektorie koncovym efektorem.
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