
Основе управљања роботских система

 Роботски систем са аспекта АУ у
оптшем случају представља један
нелинеарни вишеструко преносни
нестационарни динамички систем.

 Задатак управљања: Обезбедити промену
управљачких величина тако да завршни
уређај РС оствари захтевано кретање у
простору.

Пројектовање система управљања

Упознавање са физичким системом

Моделирање

спецификација управљачких 
захтева:стабилност, позиционо управљање, 

праћење трајекторија, оптимизација



Управљање из скупа допустивих управљања

Циљ управљања. Функција циља

Циљ управљања: РС из почетног стања So, пређе у стање S1,

током временског интервала

Ако међу допустивим управљањима постоје таква која
обезбеђују остварење постављеног циља управљања онда је
систем управљив.

Калманов услов управљивости је напознатији и он је био постављен за 
линеарне стационарне динамичке системе.Он се може користити само за 
линеаризоване нелинеарне механичке системе. За нелинеарне системе 
услови управљивости “ у малом” су дати од стране (Красовскии, 1968; 
Кирилова и Габасов, 1971).



Случај нелинеарних система у нелокалној формулацији (Матјухин 2004)
детаљније: видети Хандоут

Нелокални критеријум управљивости за чисто механичке системе

Критеријум управљивости има једноставно физичко 
објашњење: да управљачке силе доминирају у односу на 
друге генералисане силе (силе теже, силе вискозног 
трења, итд..). Доминација се огледа у брзини промене 
управљачке силе. Наиме актуаторски систем треба 
бити „довољно снажан“  и да ради „довољно брзо“.





Моделирање
Одређивање егзактног модела значајан задатак за у оквиру
пројектовања управљачког система за РС. Добијање модела у
математичком или функционалном облику.

Подела:

Екстерне (место у хијерархијском управљању)

Интерне( сама структура модела: лин/нелин;стац.-нестац)

По начину реализације: параметарске (конв. аналитички и
нумерички модели) и непараметарске (метода n најближих
суседа, итеративно управљање)



Пример аналитичког модела:
Динамика роботског система

Кинематички модел  РС:

У простору стања









 А

ВРСТЕ УПРАВЉАЊА:
А: У простору стања (у простору зглобова)
Б:  У простору излаза (операционом простору)

А



Б:



Позиционо управљање

za zadati vektor željenih



Zatim je potrebno izvrsiti analizu stabilnosti (vidi Handout)








