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Sterowanie robootem z interakcja z otoczeniem



Sterowanie podatne — aktywna podatnos¢

D(q)§+ C(q,4)g+ G(q) = u—JT(q)h

h — wektor oddziatywan efektora na srodowisko w punkcie kontaktu
Zatézmy sterowanie z kompensacja grawitacji

u=G(q)+ Ji(q)Kpy — Ji(q)KpJa(q)a,

gdzie Ja(q) = Ta(y)J(q), a Ta(y) jest transformacja predkosci
przegubéw na predkosci katowe w wybranym uktadzie
wspotrzednych, np. dla katéw Eulera

0 —sp cysp
TA (y) = |0 C¢ S¢59
1 0 Co
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Sterowanie podatne — aktywna podatnos¢

W punkcie réwnowagi

Ja(@)Kpy = JTh
y=Kp'TA(y)h =K, ha
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Sterowanie podatne — bierna podatnosc¢

f . Kf 0 dp .
przy czym dy =y — ye

ha =T (y)KTa(y)dy = Kaly — ye)
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Sterowanie podatne

7 =Ko Kaly — ye)

w punkcie réwnowagi

Yoo = (I + K,;lKA)‘l(yd + KFTlKAye)
hoo = (I + KaKp ) " Ka(ya — ye)
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Sterowanie impedancyjne

u=D(q)v+n(q,q)
g=v—D"Y(q) (q)h

wybierzmy v
v =J "M (Myia + Kpy + Kpy — MaJag)
wtedy otrzymujemy
Mqy + Kpy + Kpy = MyDy ' ha,

gdzie Da = J; " DJ;*
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Sterowanie sitg

v =J M7 (=Kpy + Kpys — MaJag)

gdzie
yr = Kr(har — ha)
wtedy dynamika

May + Kpy + KpKrKay = KpKr(Kaye + had)
zwigzek miedzy sitg i potozeniem w punkcie réwnowagi

Kayso = Kaye + had

Sterowanie robootem z interakcja z otoczeniem



Sterowanie pozycyjno-sitowe

v=J MY (—Kpy + Kp(§ + y¢) — MaJad)

w punkcie réwnowagi

Yoo = Yd + Cf(KA(Ye - _yOO) + hAd)

gdzie Cr jest macierza wspotczynnikdw sterowania w przestrzeni
zadaniowe;j
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