Robot-szabalyozasi algoritmusok kisérleti vizsgalata
(Experimental testing of robot-controlling algorithms)
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A miiszaki eszkozeink észrevétleniil, de természetessé valtak ¢letviteliinkben. A legujabb
autékban, oly sok szabalyozas taldlhatdo, hogy szamszertisiteni is nehéz lenne. A
kormanyozasndl a szervo rasegités, a fékerd elosztas, megcesuszas elleni szabalyozasok, sot a
légkondicionalloban ¢és a radioban is talalhatok szabalyozdsok. A szabdlyozasok mégis
legjobban a robotikaban vizsgalhatok, ahol tobbnyire a mozgas altal vizualizalva lathatjuk
egy-egy szabalyozasi eljaras eredményét.

A gyartastechnologidban mar régdta alkalmazzdk a robotokat. Az egyre kisebb Iéptékek
sziikségessé teszik a robotok pontosabb miikodését, melyet a robot mechanikai felépitésén
kiviil foként a szabalyozasi eljardsokkal javithatunk. A robottechnika az tirkutatasban és mar a
sebészeti mutétek folyamdn is fontos szerephez jut. A szabalyozdsoktol mar nem csak a
kényelmiink, de az ¢letiink is fliggdve valt, igy érthetd a torekvés a stabilabb gyorsabb ¢és
pontosabb eszk6z6k megalkotasara.

A dolgozatban arra teszek kisérletet, hogy bemutassam szimulacidval és egy valos egy
szabadsagfokt (1 DoF) robotikai eszk6zon is a szabalyozasi algoritmusok sajatossagait, ¢€s
rendszer paraméterek valtoztatasaval 1étrejovo szabalyozasi eltérések jellegét. A roboton a
szabalyozasi algoritmusok koziil a PD, PID, ,invers dynamic control” és az adaptiv
szabalyozo algoritmusokat is behatobban vizsgalom.

Irodalom:

1.  Spong, M. W., Vidyasagar M.: Robot Dynamics and Control, John Wiley & Sons, New
York , 1989

2. Siciliano, B., Khatib, O.: Handbook of Robotics, Springer, Berlin, Heidelberg, Germany,
2008.



