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Robotlarin Denetimi



Denetim

* Denetim neden gerekil
§ « Acik Dongl Denetim (Open Loop)
« Kapali Dongu (Feedback) Denetim
* PID Denetim
e Sonuc
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Denetim Nedir?

* Makinaya bir is yaptirmak istedigimizde makine
denetimin bir seklini kullanarak bu isi yapacaktir.

* Denetimin bir cok c¢esidi vardir:

—Hareketli sistemlerin klasik denetimi (arabayi
direksiyon ile yonlendirmek gibi)

—Bilgisayar ile denetim

—Robot sistemlerin denetimi

—Electro-mekanik sistemlerde denetim
(Mechatronics)

—Biolojik syistemlerde denetim
—Nano-sistemler
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Klasik Denetim

« Hareketli sistemlerin klasik denetimleri
dusuk-seviye bir denetim olan bu denetim
matematiksel olarak modellenmistir ve
uzerinde yeteri kadar calisiimistir.

Ornek

—Pozisyon denetim, Hiz denetimi, Konum
denetimi.

—Yukseklik, Isi denetimi...
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Icerik

* Acik-Dongu denetim

e« Zaman duzlemi, frekans duzlemin temsil
edilmesi

« Sistem modelleme, ve sistem yanitlari
« Kapali dongu geri beslemeli denetim
* PID Denetim
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Aclk-Dongu Denetim

Input command
U(t) or U(s)

f Y

Voltage

System
(or plant)

Step input
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Motor +
Speed sensor

Output
V(1) or V(s)

Speed
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Giris Isaretler
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Olcme Sisteminin Yanit

« Standart giris isareti uygulandiginda;
» Olgme sistemin yaniti

» YUkselme suresi (Rise time), Kurulma
suresi (settling time)

» Overshoot
» Steady state error
» Frekans yanitina da bakilmali
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Adim Yaniti

Transitory
Response
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Adim yanitl ve parametreleri

Input Overshoot

Qutput

Settling time

- t

" Rise time
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Kapali-Dongu Geri Beslemeli Denetim

» Cikistan alinan ornek ile giris isareti

toplanir.
error
Input command _t | + System Output
U(t) or U(s) (or plant) V(t) or V(s)
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Kapali-Dongu Geri Beslemeli Denetim

» Ayrica isaret duzenleme devresi ve

denetleyici eklenebilir.

Input command
U(t) or U(s)

Robot Teknolojisi

error

+ )
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Controller

System
(or plant)

Controller #2 |«

Output
V(t) or V(s)
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Oransal Denetim

* Oransal denetimin farkl yanitlari.

controller =K e(t)

Larger Kp
Overdamped

Smaller Kp
Underdamped
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Oransal Denetimin Sorunlari

» Kararli durum hatasi sifir degildir.

* Buyuk Kp degeri yukselmeyi hizlandirir ve
aynl zamanda overshoot degeri buyurtur.

« Kucuk Kp degeri yukselmeyi yavaslatir.
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Integral Denetim

* Tek basina kullanilmaz

 Oransal denetime integral bilesen eklenir ve
kararli durum hatasini sifirlar. Oransal Integral
denetim (PI) denetim olarak adlandirilir.

controller =K e(t)+ K, J‘; e(r)dr

error

Input command T

System Output
U(t) or U(s) Controller |

(or plant) V(t) or V(s)
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Pl Denetimin Adim Yaniti

Reduced steady
state error
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Turevsel (Derivative) Denetim

 Tek basina kullaniimaz.
* Pl denetime derivative bilesen eklenir ve PID denetim adi verilir.
* Yanit suresini kisaltarak gecis durumunu iyilestirir.

}f’

controller = K )+ K J T)dT+K, d(r /)

error

Input command T System Output
Uit) or U(s) SORSER— (o1 plant) V() or V(s)
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