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PI+PD mehkologi¢no krmiljenje dvoro¢nega robota za
premike bremena

Yuksel Hacioglu - Yunus Ziya Arslan - Nurkan Yagiz*
Univerza v Istanbulu, Tehni¢na fakulteta, Turcija

V prispevku je predstavljena PI+PD mehkologicna krmilna metoda za socasno usklajeno gibanje
dvorocnega robota za premike bremena. Najprej smo predstavili fizicni model dvorocnega robota z bremenom
ter izpeljali dinamicne enacbe sistema ob upostevanju omejitev. Ker lahko mehkologicna krmilja uspesno
nacrtujemo, tudi ¢e ne poznamo natancnega matematicnega modela sistema, ima ta krmilna metoda prednost
v razlicnih primerih uporabe. PI+PD mehkologicni krmilnik smo tako uvedli, da bi dosegli usklajenost
dvojnih rok. Da bi preverili varnost delovanja predlaganega krmilnika, smo v sistem uvedli nepricakovane
motnje. To so komponente hrupa, ki predstavijajo moteci vrtilni moment, in elasticni element, ki nenamerno
ovira prvo roko robota. Na koncu smo predstavili numericne rezultate in obravnavali predlagano regulacijsko
metodo.
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Sl. 1. Rokovanje dvorocnega robota z bremenom
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