Laboratorijske vijezbe iz predmeta Robotika i upravljanje proizvodnim sistemima Viezba 7

Vijezba 7. Robusno i adaptivho upravljanje poloZzajem zgloba robota uz upravljanje

momentom pogonskog motora

Cilj vjezbe: Analizirati dinamicko i staticko ponasanje sistema regulacije polozaja zgloba robota uz
upravljanje momentom pogonskog motora, primjenom postupka s robusnim i

adaptivnim svojstvima..

Priprema za vjezbu:

1. Prouciti nac¢ine upravljanja s robusnim i adaptivnim svojstvima kod slijednih sistema robotskih
mehanizama uz upravljanje momentom pogonskog motora.

2. Upravljacka petlja polozaja zgloba robota, koja posjeduje robusna i adaptivna svojstva,
prikazana je na slici 7.1. Prema slici 7.1. naciniti simulacijski model sistema regulacije polozaja
koriste¢i programski paket MATLAB. Izracunati iznose parametara pojedinih blokova, ako je

promjena ulaznih veli¢ina A@, =1(Napomena: koristiti vrijednosti parametara iz vjeZbe 3).

pomoc¢ni regulator

osnovni regulator

.............................................

A 4
~
e

v

Slika 7.1. Upravljacka petlja polozaja zgloba robota s robusnim i adaptivnim svojstvima.
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Rad na vjezbi:

1. Podatke o simulacijskom modelu sistema regulacije poloZzaja zgloba robota unijeti u racunar.
Za vrijeme simulacije promatrati na ekranu odzive polozaja i brzine vrtnje za slijedece

slucajeve:

a)  J=J,J=J/3,J=3-J,AT =0.
b)  J=J,AT =1.

¢)  J=J,J=J/3,J=3-J,A0, =0,AT, =1.

Analizirati dobivene odzive i odgovoriti na slijedec¢a pitanja:

e Koje su razlike u kvaliteti odziva polozaja za slucajeve a), b) i c) nastale uvodenjem
pomocnog regulatora u odnosu na odzive dobivene u vjezbi 3.7

e Pod kojim uvjetima se moze osigurati da zglob robota uvijek stigne u ciljnu poziciju bez
nadviSenja (prebacaja) uprkos promjenama ukupnog momenta inercije J ?

e Usporedite tanost sistema regulacije polozaja bez (vjezba 3.) i sa pomo¢nim regulatorom.

Da li ima razlike i zasto?



