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1 Uvod

Systémy pro fizeni pohybu hraji vyznamnou roli v primyslové automatizaci - robotice,
CNC obrabéni a v mnoha dalSich aplikacnich oblastech. Velmi Casto je nutné pouzit sloZzitéjsi
algoritmy fizeni. Tyto algoritmy nejsou implementovany ve frekvencnich ménicich. Zde je
nejcastéji implementovana kaskadni struktura fizeni se tfemi reguldtory typu PID. Pro imple-
mentaci slozitéjSich algoritmi fizeni je nutné pouZzit externi kontrolér pfipojeny pres prumyslovy
Ethernet. To pfinasi zasadni nevyhodu, jelikoZ do systému zavddime zpozdéni, které vznikd v
komunikaénim kandle. Toto zpoZzdéni miiZe byt presné uréeno z ¢asovani prumyslové komuni-
kace.

V soucasnosti existuji tfi zakladni pfistupy pro fizeni mechanickych systému se zpozdénim.
Prvni zptsob je pouziti klasické kaskadni struktury fizeni, kterd nijak nekompenzuje Casové
zpozdéni. Druhy pfistup je pouZiti Smithova prediktoru, ktery vynalezl v roce 1959 O. M. J.
Smith [Smith (1959)]. Tretim pfistupem je pouZiti metod zaloZzenych na rekonstruktoru stavu
chyby. Tato metoda byla prvné pouZzita v roce 1996 pro systémy bez zpozdéni [Ohnishi et al.
(1996)]. Pozdéji byla rozsifena pro systémy se zpozdénim v komunika¢nim kandle (CDOB)
[Ohniski and Natori (2013)].

Cilem tohoto pfispévku je porovnat tyto metody a navrhnout nové metody pro fizeni
systému s konstantnim zpozdénim.

V celém piispévku bude uvazovan linedrni deterministicky Casové invariantni systém
prvniho fadu s konstantnim ¢asovym zpozdénim:
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kde K je statické zesileni, 7 [s] je Casovd konstanta a A [s] zpozdéni.
2 Novy pristup Fizeni systému se zpozdénim (State-Space control)
Pro néavrh stavového regulatoru vyjdeme z diskrétniho stavového modelu:
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yk)=[c 0 0]x(k), c:g.
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Pouzitim stavového regulatoru s integratorem dostdvame matici uzaviené¢ho systému:
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Navrzeny stavovy regulator mizeme pretransformovat na PI regulator s filtrem druhého
fadu. V druhé fazi navrhu je nutné pfiradit poly systému. Lze pouZit tfi piistupy:

e Parametrizace pres koeficient tlumeni ¢ a pfirozenou frekvenci w,
e L.Q problém
e Butterworthuv filtr

3 Simulac¢ni vysledky
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4 Zavér

V této praci byly prezentovany rtizné algoritmy pro fizeni mechatronickych systému s
konstantnim zpozdénim. Byly otestovany a porovnany metody - Kaskadni regulace, Smithdv
prediktor, CDOB a stavové fizeni. Smithtv prediktor a CDOB nekompenzuji konstantni poru-
chy, coz je zna¢nd nevyhoda. Stavové fizeni (State-space control) dosahuje velmi pfiznivych
vysledku - prechodova charakteristika bez prekmitu, kompenzace konstantnich poruch. Simu-
lace byly téZ provedeny na redlném laboratornim pohonu Yaskawa s komunikaci EtherCat.
Nové navrzena metoda opét dosahuje velmi pfiznivych vysledka.
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