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Streszczenie

W niniejszej rozprawie doktorskiej przedstawiono rezultaty prac zwigzanych z doborem
parametréw regulator6w w systemie sterowania urzadzeniem mechatronicznym,
przeznaczonym do wspomagania procesu ponownej nauki chodzenia.
Celem pracy bylo opracowanie i optymalizacja algorytmoéw sterujacych pracg uktadow
napedowych urzadzenia. Ze wzgledu na modulowg budoweg i1 funkcjonalnos¢ urzadzenia,
projektowanie systemu sterowania przeprowadzono oddzielnie dla trzech glownych
podzespotow:
- mechanizmu odcigzania (zaawansowanej technologicznie wciggarki)
odpowiadajacego za utrzymywanie statej wartosci silty odcigzajacej,
- napgedu wozka weciggarki, ktorego zadaniem jest realizacja ruchu nadgznego
za przemieszczeniami bocznymi pacjenta,
- napedu biezni treningowej, ktorej predkos¢ adaptowana jest do predkosci chodu
pacjenta.
Proces projektowania systemu sterowania przeprowadzony zostal z zastosowaniem
metodologii Model-Based Design, w ktorej bazuje si¢ na modelach numerycznych.
W pracy przedstawiona zostala metoda modelowania mechatronicznych uktadow
napedowych wraz z procesem estymacji parametréw. Identyfikacje opracowanych modeli
serwonapedéw wykonano na podstawie badan doswiadczalnych prowadzonych przy réznych
warunkach obcigzenia.
System sterowania mechanizmem odcigzania wykorzystuje regulator rozmyty sprz¢zony
z regulatorem PID. W systemie sterowania ruchem wozka wciggarki zastosowano uktad
regulacji nadaznej z regulatorem PID. Nastawy zastosowanych regulatorow dobrane zostaly
w procesie optymalizacji, ktory przeprowadzono metoda hybrydowa.
Adaptacja predkosci biezni odbywa si¢ poprzez symulowanie naciskania przyciskow na
panelu sterowania biezni. W podejsciu tym konieczne byto opracowanie dodatkowego
kontrolera, ktéry zbudowano z wykorzystaniem optoizolatorow sterowanych sygnatem
cyfrowym. Algorytm adaptacji predkosci biezni wymagal opracowania generatora sygnalu
prostokatnego okresowo zmiennego, w ktorym czestotliwo$¢ tego sygnatu zalezy od wartos$ci
kata wychylenia liny.
Opracowany system sterowania zweryfikowany zostaly podczas badan doswiadczalnych,

ktore wykazaly prawidtowe 1 zgodne z zalozeniami dziatanie urzadzenia.



