Laboratorium Sterowania Robotéw Mobilnych

AiR/Systemy Sterowania i Robotyki, semestr 2M
prowadzacy: prof. dr hab. inz. Maciej M. Michatek (pok. 420), dr inz. Marcin Kietczewski (pok. 438)

Tematy ¢wiczeti laboratoryinych

Z0. Model symulacyjny robota mobilnego klasy (2,0)
Z1.Podrzedne obwody regulacji predkosci kot - implementacja i synteza parametryczna
Z2.Implementacja generatora sygnaléw referencyjnych i bloku skalowania predkosci (BSP)

Z3. Sterowniki wynikajace z technik linearyzacji
e zadanie $ledzenia stanu referencyjnego z linearyzacja wzdluz trajektorii referencyjnej
e zadanie podazania wzdluz sciezki referencyjnej
e zadanie odtwarzania pozycji metoda linearyzacji sprzezeniem zwrotnym

Z4. Ciagly stabilizator Pometa jawnie zalezny od czasu
e zadanie stabilizacji w ustalonym punkcie referencyjnym

Z5. Sterowniki nieciagle metody VFO
e zadanie $ledzenia trajektorii referencyjnej
e zadanie sterowania do ustalonego punktu referencyjnego
e zadanie podazania wzdluz Sciezki referencyjnej

Cwiczenia od Z0 do Z2 sa wspdlne dla wszystkich zespotdéw i maja charakter symulacyjny (Matlab-Simulink).
Cwiczenia od Z3 do Z5 s realizowane na jeden z nastepujacych sposobéw (do wyboru):

a) jako zadania programistyczno-sprzetowe: Matlab (wer. 2008) + robot Khepera3,

b) jako zadania programistyczno-sprzetowe: Matlab (wer. 2008) + robot MTV3 lub MTracker.

Zasady zaliczenia laboratorium

® Ocena konficowa zostanie wystawiona na podstawie:
1. raportu konicowego prezentujacego uzyskane wyniki (do okoto 10 stron A4) wraz z komentarzami autorow,
2. jakosci dziatania uktadu sterowania,
3. odpowiedzi na pytania merytoryczne zadawane w trakcie przedstawiania wynikow.

® Ocenie podlegaja poszczegdlne osoby a nie zespdt (oceny indywidualne).

® Czas realizacji zadan Z3-Z5 - druga potowa zaje¢. Odbior wynikéw — podczas ostatnich zajec laboratoryjnych.
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