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Lista 4

Sterowanie manipulatora
1. Dla manipulatora typu pojedyncze wahadlo opisanego réwnaniem
1§+ mgsing =u (1)

zaproponuj sterowanie wykorzystujace linearyzacje przez sprzezenie zwrotne i podaj para-
metry, ktére zapewnia ze

(a) blad osiagniecia trajektorii zadanej e(t) w chwili ¢ = T, bedzie mniejszy niz 0.1e(0);
(b) blad bedzie dazy! do 0 bez przeregulowan przy zalozeniu, ze sterowanie oraz trajektoria
zadana sa ograniczone (|u| < Unax, |qd] < Qd, |dd| < Qdv)
dla uproszczenia mozna przyjal, ze é(t) < Eny

2. Zakladajac, ze moment bezwladnosci napedu w modelu wynosi I, i przenoszony jest
przez przektadnie o wspoélczynniku przelozenia r oraz przegub elastyczny o elastycznosci k.
oszacuj maksymalny blad polozenia napedu w zaleznosci od parametréw sterownika PD.

(w sterowniku przyjaé zadane polozenie napedu ¢mq(t), a polozenie ogniwa traktowad jako
zakldcenie)



