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Streszczenie

Praca doktorska dotyczy modelowania uktadéw mechatronicznych i aktywnego ste-
rowania drganiami. Celem pracy byto opracowanie algorytmoéow aktywnej redukeji drgan
mechatronicznego uktadu napedowego z wykorzystaniem sterowanego silnika elektrycznego
napedzajacego dany uktad. W pracy przedstawiona zostata metoda modelowania uktadu
mechatronicznego oraz zalozenia upraszczajace. Do weryfikacji do$wiadczalnej badan
modelowych, postuzyt model suwnicy pomostowej sterowanej przy uzyciu komputera
pracujacego z uzyciem trybu czasu rzeczywistego. Etap modelowania zostal poprzedzony
identyfikacja parametrow uktadu. Zadaniem uktadu regulacji sterujacego praca napedu
suwnicy byto minimalizowanie wielko$ci amplitudy kata wychylenia tadunku od pionu
w trakcie transportu. Dziatanie opracowanego uktadu regulatora zostato oparte o logike
rozmyta, ktora postuzyta do zbudowania regulatora rozmytego realizujacego aktywna
redukcje drgan. Dla tak okreslonego uktadu mechatronicznego przeprowadzono optymali-
zacje dynamiczng. Metoda optymalizacji, ktéra postuzono si¢ do okreslenia optymalnych
wartos$ci nastaw regulatora byty algorytmy genetyczne.

Na podstawie wynikoéw z przeprowadzonych badan stwierdzono, ze wyniki uzyskane
podczas badan modelowych pokryty sie z wynikami uzyskanymi podczas badan doswiadczal-
nych. Zastosowanie regulatora rozmytego umozliwito na znaczace zmniejszenie amplitudy
drgan przy zachowaniu doktadnosci pozycjonowania. Opracowany algorytm sterowania

jest rowniez odporny na zmiany parametrow uktadu.





