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% Cile prace

Sestaveni simulacniho modelu Sliding Star
Implementace nékolika zpusobu fizeni

Vyhodnoceni vysledku a porovnani jednotlivych
pristupu




% Uvod

Seriove kinematicke struktury a)
Paralelni kinematicke struktury b)
Neredundantni C)
Redundantni d)

Hybridni kinematické struktury




% Klady a zapory

Klady
Zmenseni hmotnosti pohyblivych Casti
Mensi setrvacne ucinky
Zmena charakteru namahani na tah s tlak
Vyssi tuhost, presnost | dynamika
Zapory
Mensi pracovni prostor
Moznost vyskytu singularit
Moznost kolize hnacich ¢lenu



% Redundantnost

Princip
VétSi poCet pohonu nez stupnu
volnosti

Myslenka

Jestlize urcCita kombinace ramen
vede Kk singularni poloze, potom
pouziti jiné skupiny umozni tyto
nezadouci polohy prekonat




% Model a implementace

Kinematicky model “‘

Geometrické zavislosti
mechanismu

Dynamicky model
Pohybove rovnice
Lagrangeovy rovnice

Transformace do
nezavislych souradnic

R"MRG+R"MRG=R"g+R"Tu




Pro kazdou souradnici nezavisly pohon
4 x SISO

Vzajemne interakce jako poruchy
Problém s pretahovanim pohonu




% Pretahovani pohonu

Dano nepresnostmi v
realném modelu

Regulatory se snazi
chybu odstranit
Narust integracnich
slozek

Muze konéit i
destrukci
mechanismu




% Decentralizovane rizeni

Aplikace projekce na

MODEL

akcni zasahy oy et B T st [

STAR

Transformace v
nezavisleho prostoru

Vypocet novych
fiktivnich silovych ucinku
u_,=A"(AA") 'Au

e B L
Odstraneni pretahovani




Respektuje vzajemne vazby uvnitr robota
Regulatory na nezavislych souradnicich
Fiktivni akCni zasahy pote prepocitany

kinematika




P8 prediktivni Fizen I

Globalni modelove orientovane rizeni
Optimalizace kvadratickeho kriteria

BN

3= (v(i) Qy(i)+u(i-1)" Qu(i-1))

I—t+1
Predikce budoucich hodnot vystupu
Jednotlive kroky
Linearizace

Diskretizace
Navrh fidiciho zakona



P8 prediktivni Fizen I

Linearizace
Shaha preveéest na stavovou formulaci ve tvaru
X =AX+Bu
Dekompozice kolem rovnovazneho stavu

Diskretizace
Matice nahrazeny Taylorovym rozvojem (e%)
Interval diskretizace 6



% Prediktivni Fizeni Il

Ridici zakon u=(G'G+4) G (w—f)




% Vysledky

Pozadovana trajektorie ve tvaru pismene Z




P28 vysledky - ,2°

4 pohony kaskadni rizeni : Prubeh akcnich sil 4 pohony centralizovane : Prubeh akcnich sil

4 pohony decentralizovane : Prubeh akcnich sil 4 pohony prediktivni : Prubeh akenich il
—r——

Sila 2

Decentralizované Prediktivni



4 pohony kaskadni rizeni : Prubeh akcnich sil
—T
Pozadovana
Z dynamiky T~
- Rozdil

N\

4 pohony decentralizovane : Prubeh akcnich sil
Sadvellcnel iz etk ol i I

Decentralizované Centralizovane



P8 zavar

Pri kaskadnim rizeni
se objevuje
pretahovani pohonu
Ostatni zpusoby
rizeni jej prekonavaji
Optimalni je
prediktivni fizeni, ale
je také nejnarocnejsi




