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2.3 Odporne na btedy sterowanie trybem slizgowym

Jedng z najpopularniejszych metod stosowanych do sterowania uktadami nieliniowymi, w tym takze
ramionami robotycznymi, jest sterowanie w trybie slizgowym (ang. sliding mode control - SMC). Sterowanie to
oparte jest na uktadach o zmiennej strukturze, sktadajgcych sie z niezaleznych uktadéw o réznych
wiasciwosciach i logice przetgczania pomiedzy nimi. w SMC stosuje sie nieciggty sygnat sterujgcy, na przyktad
LK i,=K", ktory wymusza "Slizganie sie" uktadu wzdtuz sygnatu zadanego Gdy uktad, a doktadniej jego
parametry bgdz zmienne stanu, porusza sie wzdtuz krzywej lub powierzchni $lizgowej, méwi sie, ze uktad jest
sterowany metodg $lizgowa. Aktualny przeglad wszystkich dostepnych metod sterowania z wykorzystaniem
trybu $lizgowego, przedstawiono w pracy [40].

Roéwnanie (16) opisuje prostg metode sterowania w trybie slizgowym. Zaletg tego typu sterowania jest jego
prostota i niewrazliwo$¢ na niepewnosc systemu. Ze wzgledu na fakt, ze metoda jest nieciggta, a wiekszos¢
uktadow sterowania nie jest dyskretna, gtébwng wada

prezentowanej metody sg oscylacje sygnatu wyjsciowego uktadu, zwane chatteringiem.

Niemniej jednak metoda ta stata sie atrakcyjna ze wzgledu na swojg prostote, dlatego tez projektowane i
implementowane sg rézne uktady sterowania w trybie slizgowym dla réznych obiektéw. Metoda SMC, ze
wzgledu na swojg odpornos¢ na niepewnosci, jest

rowniez czesto stosowana w tolerujgcych btedy uktadach sterowania. w zwigzku z tym, znajduje ona takze
zastosowanie w manipulatorach, dla ktérych wymagana jest niezawodna praca.

Jedng z odpornych na btedy metod SMC, jest zastosowanie obserwatora trybu przesuwnego (ang. sliding
mode observer - SMO) [41], ktory stuzy do wykrywania bteddéw. Zastosowanie nieliniowego obserwatora,
umozliwia estymacje stanu niemierzalnego i modelowanie niepewnosci, co pozwala na skonstruowanie
algorytmu estymacji btedu.

W pracy [42] zaprezentowano odporny na btedy uktad sterowania w postaci obserwatora super-skretnego
trybu przesuwnego trzeciego rzedu (ang. super-twisting third-order sliding-mode - STW-TOSM) oraz regulatora
super-skretnego trybu przesuwnego drugiego rzedu (ang.super-twisting second-order sliding-mode - STW-
SOSM).
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