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Porovnanie klasického a inteligentného pristupu
v modelovani a riadeni - MR
»dynamického modelu diferencialneho mobilného

kolesového robota“
Ulohy:

1. Porovnanie klasickych a inteligentnych metod v modelovani a riadeni mobilného
robota
a) inteligentné modelovanie
b) inteligentné riadenie
2. Porovnanie Kklasického a inteligentného modelovania modelu MR v riadiacej
Strukture sledovania referen¢nej trajektorie
3. Porovnanie klasickej a inteligentnej riadiacej S$truktury pre sledovanie
referen¢nej trajektorie mobilnym robotom
4. Zhodnotenie vysledkov porovnania
a) klasické a inteligentné modelovanie modelu MR
b) Klasické a inteligentné riadenie modelu MR

Vyukovy modul je pokracovanim casti B — , Inteligentné modelovania a riadenie”

1. Porovnanie klasickych a inteligentnych metéd v modelovani a riadeni mobilného
robota

Inteligentny pristup v modelovani a riadeni systémov v sucasnej dobe nachadza Siroké
vyuzitie. Neurénové siete st univerzalnym aproximatorom funkcii, umoziiuju identifikovat’
systém, predikciu, tolerancia K neurcitosti v trénovacich datach a st robustné v riadeni
dynamickych systémov oproti klasickym metodam riadenia, resp. funguji aj tam, kde
klasické metody zlyhavajh.

a) Inteligentné modelovanie

Aproximéciou dynamiky systému na zéklade vstupov a vystupov moédzZeme vytvorit
neparametricky model dynamického systému — c¢iernu skrinku. Takto mézeme vytvorit
dopredny a inverzny neurénovy model mobilného robota. Natrénované neurénové modely
potom pouzije v inteligentnych riadiacich Struktarach pre sledovanie referen¢ne;j trajektorie.

b) Inteligentné riadenie

Inteligentné Struktary pre sledovanie referencnej trajektorie vyuzivaju inverzné
neurénové modely mobilnych robotov, ktoré st natrénované na konkrétnu trajektoriu
mobilného robota. Inverzny neurénovy model — regulator moéZzeme potom pouzit’ riadiacich
Struktarach sledovania referencne;j trajektorie mobilnym robotom
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2. Porovnanie Kklasického a inteligentného modelovania modelu MR v riadiacej
Struktire sledovania referencnej trajektérie mobilnym robotom

Porovnanim vysledkov z ¢asti A (klasického) a Casti B (inteligentného) modelu MR
dostavame nasledujiice grafy zobrazené nizsie (Obr. 1 a Obr. 2). Peridda experimentu
porovnania je AT = 0,01 s a ¢as experimentu je t = 30 S. Referencna trajektoria validacie je
goniometricka funkcia sinus. Na nasledujicom Obr. 1 vidime porovnanie klasického
a inteligentného dopredného neurénového modelu mobilného robota, na ktorom pohyb
mobilného robota v priestore je zobrazeny zvIast’ pre X-ova a y-ovu os.
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Obr. 1 Porovnanie klasického a inteligentného modelu MR v osi xay

Na nasledujucom Obr. 2 je zobrazené porovnanie klasického a inteligentného dopredného
neur6nového modelu mobilného robota v priestore.
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Obr. 2 Porovnanie klasického a inteligentného modelu MR v rovine
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3. Porovnanie klasickej a inteligentnej riadiacej Struktiury pre sledovanie referen¢nej
trajektorie mobilnym robotom

Nasledne vykoname experiment porovnania klasického a inteligentného pristupu
Vv sledovani referencnej trajektorie mobilnym robotom pomocou doprednej a spitnej vizby.
Na nasledujucom Obr. 3 sa nachadza porovnanie akénych zasahov ar a @ z klasického
a inteligentného riadenia.
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Obr. 3 Porovnanie akénych zasahov ax a @ z klasickej a inteligentnej metody v sledovani referenénej
trajektorie mobilnym robotom

Na nasledujucom Obr. 4 sa nachadza pohyb mobilného robota, ¢ize vysledok porovnania
klasického a inteligentného pristupu v sledovani referencnej trajektorie mobilnym robotom.
Mobilny robot sa v experimente porovnania nachaddza na vychodzom bode a natoceni [0,6;
0,2; ], ktoré plati pre obidve riadiace §truktary. Cas experimentu porovnania je t = 6,24
s a peridoda vzorkovania je AT = 0,01 s.

Porovnanie klasického a inteligentného pristupu
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Obr. 4 Porovnanie inteligetného a klasického riadenia mobilného robota v sledovani referenénej
trajektorie
Na nasledujicom Obr. 5 sa nachadza porovnanie odchylok mobilného robota od
referencnej trajektorie e, e, aes v klasickej a inteligentnej metode. Priebeh odchylky e; je
Vv klasickej metode riadenia niz$i, ako v inteligentnej metéde riadenia mobilného robota.
Odchylky e; a e3 st zasa menSie v inteligentnej metdde riadenia.
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Odechylka v osi x
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Obr. 5 Porovnanie odchylok e, €, a €, z klasickej a inteligentnej metody riadenia mobilného robota
Vv sledovani referencnej trajektorie

Pri zmene referencnej trajektorie je potrebné pretrénovat INN a vykonat’ verifikaciu
Vv riadiacej Strukture pre novy typ referencnej trajektorie.

4. Zhodnotenie vysledkov porovnania

a) klasické a inteligentné modelovanie

Na zaver mézeme konstatovat’, Ze natrénovanie a otestovanie dopredného neurénového
modelu bolo uspesné. Spravanie natrénovaného dopredného neurénového modelu je totozné
so spravanim dynamického modelu mobilného robota (Obr. 1 a Obr. 2).

b) Kklasické a inteligentné riadenie
Na zaver mozeme konsStatovat, ze natrénovanie a otestovanie inverzného neurénového
modelu v doprednej vizbe riadenia mobilného robota bolo uspesné. Mobilny robot riadeny
inteligentnou riadiacou Strukturou, kopiruje tvar referencnej trajektorie s vicSou presnostou,
ako pri riadeni klasickou metédou (Obr. 4), ¢o vidime na priebehu odchylok e, a ez (Obr. 5).




