
73

STUDENTSKÁ
VĚDECKÁ KONFERENCE 2013
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1 Úvod
Cı́lem této práce je navrhnout a porovnat mezi sebou různé metody řı́zenı́ robotických

manipulátorů. Všechny metody jsou navrženy pro sériovou část robotu AGEBOT a testovány
na jeho simulačnı́m modelu. Jednotlivé způsoby řı́zenı́ jsou porovnávány z hlediska přesnosti
sledovánı́ požadované trajektorie koncovým efektorem.

2 Použité metody

2.1 Decentralizovaná PID regulace

Při tomto způsobu řı́zenı́ je každý kloub manipulátoru řı́zen nezávisle na ostatnı́ch klou-
bech pomocı́ kaskády PID regulátorů. Pro návrh jednotlivých regulátorů se vycházı́ z určenı́
průměrného momentu setrvačnosti zátěže podél použité trajektorie. Veškeré změny momentu
setrvačnosti zátěže a vzájemné silové účinky mezi jednotlivými rameny jsou zde zanedbány
a regulátory je musı́ odladit jako poruchu.

2.2 Centralizovaná metoda řı́zenı́

Tato metoda vycházı́ ze znalosti dynamického modelu manipulátoru. Jeho využı́tı́m jsme
schopni linearizovat a dekomponovat celý manipulátor, což znamená, že akčnı́ zásahy regulátoru
daného kloubu budou ovlivňovat pouze tento kloub a ne ostatnı́.

2.3 Robustnı́ metoda

Robustnı́ způsob řı́zenı́ je shodný s centralizovanou metodou řı́zenı́. Je zde však navı́c
přidán člen, který pomocı́ reléového řı́zenı́ zajištuje robustnost vzhledem k neurčitosti ve znalosti
použité inverznı́ dynamiky.

2.4 Adaptivnı́ metoda

Adaptivnı́ metoda se snažı́ stejně jako robustnı́ metoda eliminovat nepřesnou znalost
dynamického modelu. Tato metoda odstraňuje neurčitost pomocı́ vhodného zákona adaptace
a provádı́ tak odhad dynamických parametrů manipulátoru, které zpočátku neznáme přesně.

3 Porovnánı́ metod
Na obr. 1 vlevo je uvedeno porovnánı́ decentralizované a centralizované metody (předpo-

kládáme dokonalou znalost dynamického modelu). Je vidět, že chyba decentralizované metody
vůči centralizované je v podstatě nulová. Výhoda decentralizované metody ovšem spočı́vá
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v mnohem menšı́ nutnosti znalosti dynamického modelu a jednoduššı́ implementaci.
Na obr. 1 vpravo je uvedeno porovnánı́ centralizované, robustnı́ a adaptivnı́ metody řı́zenı́

při nepřesné znalosti dynamického modelu. Podle předpokladu začne centralizované řı́zenı́ vy-
kazovat trvalou regulačnı́ odchylku, kterou použité regulátory nedokážı́ odregulovat.

U robustnı́ metody je dı́ky zavedenému reléovému řı́zenı́ chyba v célem průběhu menšı́.
Pokud se manipulátor nepohybuje, tak navı́c vykazuje chyba nulovou odchylku.

Adaptivnı́ metoda nejprve vykazuje velkou chybu, ovšem poté, co se naladı́ odhadované
parametry, je chyba v podstatě nulová.
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Obrázek 1: Porovnánı́ chyby sledovánı́ požadované trajektorie koncovým efektorem.
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