Laboratorijske vijezbe iz predmeta Robotika i upravljanje proizvodnim sistemima

Vjezba 11

Vjezba 11. Robusno upravljanje polozajem robota — centralizirana struktura.

Cilj vjezbe : Analizirati prednosti koje unosi uvodenjerobusnosti u shemu upraviljanja u odnosu na

inverzno dinamicko upravljanje.

Priprema za vjezbu:

dy

Prouciti koncept robusnog upravljanja.

Koristiti dinamicki model dvosegmentne planarne ruke iz vjezbe 8.

Inverzni dinamicki sistem upravljanja robotom sa dodatnom robusnom petljom prikazan je na

SIL. 11.1.
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Slika 11.1. Blok shema robusnog upravljanja u zglobovskom prostoru.



Laboratorijske vijezbe iz predmeta Robotika i upravljanje proizvodnim sistemima Viezba 11

Rad na vjezbi:
Potrebno je:

1. Modelirati sistem upravljanja sa Sl. 11.1. u Matlabu i koristiti parametre PD regulatora iz
vjezbe br. 10.

2. Zarobusnu petlju uzeti da je P=I i p=70.

3. Promatrati odzive polozaja zglobova 1 i 2, kao i njihove momente, u slucaju referentne
trajektorije korisStene u vjezbi 5 za razli¢ite vrijednosti g-a (6=0.004 1 &=0.01).

4. Kakva poboljSanja uocavate u odnosu na inverzno dinamicko upravljanje.



