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Sterowanie robotow mobilnych

Lista zagadnien zaliczeniowych
AiR - SSiR, semestr 2M

Pojecia: mobilnos¢, lokomocja, robot (mobilny), telesystem/robot teleoperowany, robot autonomiczny.

Cechy lokomocji kotowej i gasienicowej. Podziat robotow ze wzgledu na lokomocje, mobilnos¢, strukture kinematyczna.
Zastosowania robotéw mobilnych.

Rodzaje két robotéw mobilnych i ich podstawowe cechy. Stopien mobilnosci, sterownosci i manewrowosci. Zakresy wartosci
poszczegdlnych stopni dla kinematyk robotéw mobilnych. Chwilowy srodek obrotu platformy i sposob jego wyznaczania.

Pie¢ podstawowych typéw kinematyk robotéw mobilnych i ich wtasnosci.

Réwnanie modelu kinematyki robotéw mobilnych (3,0), (2,0) i (1,1) RD/FD wraz z definicja zmiennych stanu i wejé¢ sterujacych.

Zasada dziatania mechanizmu réznicowego i mechanizmu Ackermanna.

Sposoby mocowania przyczepy jednoosiowej do robota (2,0) - schematy kinematyczne, zmienne konfiguracyjne i wejscia.

Ograniczenia nieholonomiczne: definicja ogdlna, wyprowadzenie réwnania wiezéw dla kinematyk (2,0) i (1,1).

Ogodlna posta¢ modelu dynamiki platformy robota mobilnego klasy (2,0). Mnozniki Lagrange'a i ich interpretacja
fizykalna w modelu robota.

Model matematyczny robota (2,0) wiazacy kinematyke i dynamike platformy oraz dynamike napedéw. Schemat blokowy
modelu.

Posta¢ normalna rozszerzenia dynamicznego modelu robota mobilnego i sposéb jej uzyskiwania.

Pojecie rozniczkowej ptaskosci systemu bezdryfowego oraz wykazanie rézniczkowej ptaskosci kinematyki (2,0).

Sterowalno$¢ modeli kinematyki robotéw mobilnych i matematyczny sposob jej sprawdzania.

Liniowa aproksymacja modeli kinematyki robotéw mobilnych w otoczeniu punktu réwnowagi i jej konsekwengje dla
sterowania.

Zadanie ruchu a zadanie sterowania. Klasyczne i nieklasyczne zadania ruchu robotéw mobilnych: definicje, wlasnosci,
przykiady.

Definicje zadan sterowania dla problemow: sledzenia trajektorii, podazania wzdtuz $ciezki, sterowania do punktu.

Generator trajektorii referencyjnej dla kinematyki (2,0) — sposoby realizacji obliczen. Wyjasni¢ pojecia: trajektoria dopuszczalna,
trajektoria ustawicznie pobudzajaca.

Generator parametryzowanej sciezki referencyjnej dla kinematyki (2,0) — sposoby realizacji obliczen.

Generator nieparametryzowanej $ciezki referencyjnej — sposob reprezentacji sciezki i postac sygnatow referencyjnych.

Tréjpoziomowa struktura systemu sterowania robota mobilnego. Podziat robotéw mobilnych ze wzgledu na sterowanie
wysokopoziomowe. Trzy stopnie autonomii robotéw mobilnych.

Kaskadowa struktura ukladu sterowania z wymuszeniem predkosciowym dla robota klasy (2,0) — schemat blokowy i zasada
dzialania.

Procedura skalowania predkosci uwzgledniajgca ograniczenia predkosciowe kot robota o kinematyce (2,0).

Podstawowe trudnosci sterowania robotami mobilnymi o ograniczonej mobilnosci. Fundamentalne ograniczenie wynikajace z
twierdzenia Brocketta. Trzy sposoby asymptotycznej stabilizacji kinematyk o ograniczonej mobilnosci.

Problem linearyzacji modeli robotéw mobilnych statycznym sprzezeniem zwrotnym. Wyjscia linearyzujace dla kinematyk (3,0),
(2,0)i (1,1). Wyprowadzenie sprzezenia linearyzujacego dla kinematyk (3,0), (2,0)i (1,1).

Odtwarzanie pozycji referencyjnej punktu Z dla robota o kinematyce (2,0) - sterowniki dla trzech klasycznych zadan ruchu.

Sterownik dla zadania sledzenia trajektorii konfiguracji wynikajacy z zastosowania aproksymacji liniowej — ogélna zasada
projektowania sterowania, cechy algorytmu, ogoélne zasady strojenia.

Sterownik dla zadania podazania wzdluz sparametryzowanej Sciezki konfiguragji - ogélna zasada projektowa, cechy algorytmu,
ogolne zasady strojenia.

Algorytm Pometa dla zadania stabilizacji w punkcie — koncepcja ustawicznego pobudzenia, ogdlna zasada projektowania
sterowania, cechy algorytmu, ogélne réwnania sterownika, zasady strojenia.

Metoda VFO dla zadania $ledzenia trajektorii, sterowania do punktu i dla podazania wzdtuz Sciezki niesparametryzowanej dla
kinematyki (2,0) — koncepcja sterowania VFO, zasada dziatania i cechy algorytmu, réwnania i strojenie sterownika.

Model kanoniczny w postaci tancuchowej — definicja i cechy. Ogdlne zasady projektowania sterowania dla robotéw mobilnych z
wykorzystaniem modelu w postaci tancuchowej.

Jakosciowe kryteria poréwnawcze algorytmow sterowania.

Dwa podejscia do rozwiazania problemu sterowania ruchem robota z unikaniem kolizji z przeszkodami.

Przyczyny niezerowych uchybéw ustalonych w praktycznych ukladach sterowania robotéw mobilnych.
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