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Ciele prace

® Spracovanie prehl'adu pracoviska mobilnej robotiky a simula¢nych nédstrojov
® RieSenie vybranych tloh z mobilnej robotiky formou pripadovych stadit:
® Modelovanie laboratérneho modelu ModBot

e Navrh riadenia robota v rdmci aplikdcii mobilnej robotiky so simulaénym
overenim

® Implementdcia navrhnutych algoritmov riadenia na laboratérny model ModBot

® Vypracovanie aplikdcie vo forme programovych modulov pre rieSené pripadové
Studie

2 /29



Obsah prezentacie

MODBOT

[. Laboratérny model ModBot

A. Pripadova studia 1 - Modelovanie
MATLAB

B. Pripadova stadia 2 - Ndorh riadenia

C. Pripadova studia 3 - Implementdcia

[I. Zhodnotenie vysledkov SIMULINK

-
sTM32” \F

CubelDE Répi

3 /29




I. ModBot
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Tab. 1 - Parametre modelu mobilného robota
Obr.1 - ModBot
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A. Pripadova stadia 1 - Modelovanie
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Obr. 3 - Schéma modelu mobilného robota
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A.[Modul 1 - Analyticka identifikacia
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A. [Modul 2 - Experimentalna identifikacia
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Tab.3 - Parametre a fyzikalne veliciny DC motora
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A./ Modul 3 - Model robota

Nk

T

F, Q(s)/U(s) —

Pravy motor

rychlost [m/s]

-0.005

-0.02

"avy motor

2
JZ ekvL S

J. z_ekvy Rv + B eker )S + ( ekv

Testovanie modelu - Pavy DC motor

,+ N2k k)

T

o
I

-0.01 -

-0.015

—testovacie data

- - identifikovany systém - 84.3584% |

|

| |
4 6 8 10 12 14

cas [s]

Obr. 5

Pozn. - V/V prenos bol identifikovany v normovanom tvare

16

—272.6 —111.8

8.242 —-1.29

-

—398.1 —145.3
8.836 —1.207

8.548
B =
"

"avy motor

|

Testovanie stavového modelu - lavy DC motor

Prud
— testovacie data i
= = systém - 84.4952%
2 4 0 .
cas [s]
Rychlost
’ — testovacie data
- system 84 2524% -
2 4 6 8 10 12 14 16
cas [s]
Obr. 6
8 /29



B. Pripadova stadia 2 - Navrh riadenia
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B./ Modul 1.1 - Riadenie rychlosti aktuatorov
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B./ Modul 1.1 -

Simulacné overenie
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B./ Modul 1.1 - Riadenie rychlosti aktuatorov
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Obr. 16 - Schéma riadiacej Struktury pre LQR
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B./ Modul 1.1 -
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B./ Modul 1.2 - Riadenie rychlosti robota
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Obr. 23 - Simula¢na schéma - riadenie rychlosti robota
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Obr. 24 - Blokova schéma modelu pre riadenie celkovej rychlosti MR
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B./ Modul 1.2 - Riadenie rychlosti robota
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Obr. 25 - Simulacna schéma - riadenie rychlosti robota
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Testované vnutorné slucky:

PI (Naslin, pély); LOR; LOQI 15 / 29




B./ Modul 2 -

Riadenie do bodu a pozicie
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B./ Modul 2.1 - Navigacné riadenie do bodu
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Testované vnutorné slucky:

PI (Naslin, pély); LOR; LOQI
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B./ Modul 2.2 - Navigacné riadenie do pozicie
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Obr. 33 - Simula¢na schéma navigacného riadenia do pozicie

Minimalizacia polarnych odchylok

Testované vnutorné slucky:
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B./ Modul 3 - Sledovanie trajektorie
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Obr. 37 - Blokova schéma modelu pre sledovanie trajektorie
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B./ Modul 3 - Sledovanie trajektorie
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Testované vnutorné slucky:

PI (Naslin, pély); LOR; LOQI
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C. Pripadova studia 3 - Implementacia
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C./Modul 1 - Riadenie rychlosti aktuatorov
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C./Modul 2 - Navigacné riadenie

Navigacia do bodu Navigacia do pozicie
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C./Modul 3 - Sledovanie trajektorie
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Testované vnutorné slucky: PS; LQI
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[I. Zhodnotenie vysledkov

Pripadové Studie
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