Syntéeza trajektorie
mechatronickych systému s
nedostatkem pohont
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- uvod

- vstupné-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- zZavér

systemy s nedostatkem pohont

lod’ ma tri stupné volnosti

y primo se ovladaji jen dva pohyby

=

vrtulnik ma Sest stupnil volnosti

jen Ctyri rizené pohyby




- uvod

- vstupné-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- zZavér

pro model dvojkyvadia

vysetrit moznosti rizeni' uzitim dynamicke presne
vstupne-vystupni linearizace

popis vystupni trajektorie uzitim kubickych splint

vyuziti: padu’ mechanismu pro nalezeni

4

zobecnene vystupni trajektorie pro rtizne
pocatecni podminky

implementace metody inverzni simulace

modifikace inverzni simulace
porovnani metod a vyhodnoceni



- uvod

- vstupné-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- zZavér
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- Uvod
- vstupne-vystupni linearizace

- inverzni simulace
- zaver

v. systému je pocet vstupti stejny jako pocet vystupt
provede se takova Uprava rovnic, ze ze znamych pozadovanych velicin (vystupt)

dopocitam akcni veliciny (vstupy)
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vychazim z funkcniho rizeni pro dva parametry

w = f(p;, P1)

reseni se ale nedari zobecnit pro

jineé pocatecni podminky.

zavadim popis w. kubickymi spliny.
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trajektorie w jde mnohem lepe modifikovat

- Uvod

- vstupneée-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- Zaver

w = f(150, 43)
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w = spline(0, 1.7, -0.4, -1.2, 0) |

pri hledani reseni se body: splinu stavaji optimalizacnimi parametry.



- Uvod

- vstupneée-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- Zaver

ziskani prubéhti souradnic z prirozeného pohybu mechanismu

pohyb z jedné stabilni polohy do druhé — proto pad ze vztycené polohy

pad dvojkyvadla trajektorie z padu
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$,.0, [rad]

uvod

vstupnée-vystupni linearizace
inverzni simulace

Zaver

trajektorie pro @; 180°
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- Uvod
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- zavér

trajektorie pro @ -40°
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- Uvod

- vstupné-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- Zaver

vztah pro iterativni vypocet inverzni simulace
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simulace pro ¢, 70°

protoze simulace nedobehla Uspesne,

zvolil jsem cast z koncoveho bodu

Cerveneé ... vstupné-vystupni linearizace

modre ... inverzni simulace

1.8 ‘ 20
1.6 6
T 1.4 B
= = 20
< 1.2 =3
i -40
: -60
%8 01 02 03 04 05 0 01 02 03 04 05 100
t[s] t[s]
il 150 __ 50
E
<
0.5 100 -
z =) 0
S 0 £ 5
o~ N
==
= -50
-0.5 0
0 005 01 015 0.2
-1 -50
0 01 02 03 04 05 0 01 02 03 04 05

t[s] ts]

- Uvod

- vstupné-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- Zaver
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- Uvod

- vstupné-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- zaver

porovnani vstupne-vystupni linearizace a inverzni simulace

na trajektorii pro ¢; od 90° do 70°

Cerveneé ... vstupné-vystupni linearizace
modre ... inverzni simulace
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- Uvod

- vstupné-vystupni linearizace
- inverzni simulace

- zaver

rizenl dvojkyvadla z libovolneho pocatecniho bodu se podarilo metodou
presne vstupne-vystupni linearizace

pouzitim kubickych splin(i a z inspirace padem dvojkyvadla

rizeni dvojkyvadla inverznisimulacifpo urcite dobe z neznamych
pricin selhalo

toda méla byt robustnéjsi, coz se pro
o

podle literatury tat
tento pripad nep
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