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Tvarovace vstupniho signalu

 Input Shapingu
— Metoda vyuziva tvarovace zapojeneého v

primé vazbeée

— Upravenim reference je mozné ovlivnit
systém, v tomto pripadée tlumit kmity

|

o
>

A

0

\
!
oT

i

REF

>

1S

—

SUM

Output

Jifi Machac¢ - Martin Hromdéik

T'




Tvarovace vstupniho signalu

e Zero Vibrations
N =d+(1-d)e™
e Zero Vibration and Derivative Shaper

ZVD = A+ Be™s" +Ce™

* Distribuované zpozdeni ma tvar

_A-ST
Dis= A+ (1-A)1=E
ST
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Tvarovace vstupniho signalu

Pokusy byly provedené v
Laboratori teorie automatického rizeni K26
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Tlumeni kmitu

Ustaleni jefabu na zadané pozici
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Tvarovace vstupniho signalu

 Bludiste
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Tvarovace vstupniho signalu

Dekuji za pozornost
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Zapojeni tvarovacu

Oba zplisoby tvarovani vstupniho signalu
jsem odzkousel na modelu portaloveho
jerabu v laboratori K26

Tvarovani vstupniho signalu je metoda, pri
které je vytvorena unikatni reference tak, aby
vyhovovala viastnostem systému. Timto
zplisobem je mozné tlumit kmity.

Metoda input shaping pochazi z 50. let. Jako
prvni ji prezentoval Otto J.M. Smith v knize
Posicast control of damped oscillatory systems

V soucasné dobe se na CVUT vyviji nova
metoda tvarovani vstupniho signalu —
Distribuované zpozdéni.

Vedle tvarovani vstupniho signalu jsem
pouzil i aktivni tlumeni (jedna zpéetna vazba
vede z vychylky na napeti na servomotoru,
druha reguluje polohu jerabu)

Tvarovac ZV je mozné popsat rovnici
ZV =@+ (1- D)

Tvarovac Z\/D je definovan jako

ZVD = A+Be " +Ce™

Distribuované zpozdeni ma tvar

1 - e—ST
ST

Dis = A+ (1— A)

Bez tvarovace
Dis
ZN
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Ustdleni jerabu na Zadane pozici
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