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3.3.3. Wyznaczanie pr˛edkósci uogólnionych zł ˛aczy z ograniczeniami. . . . . . . . . . . . 118
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7.3. Zadanie odwrotne dynamiki dla manipulatora z przekładniami. . . . . . . . . . . . . . . 248

8. Proste algorytmy sterowania manipulatorów . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 266

8.1. Wprowadzenie. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 266
8.2. Sterowanie w przestrzeni zł ˛aczy . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 269
8.3. Niezale˙zne sterowanie zł ˛aczy . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 271

8.3.1. Wprowadzenie. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 271
8.3.2. Równania silnika pr ˛adu stałego z przekładni ˛a . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 272
8.3.3. Sterowanie proporcjonalne. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 277
8.3.4. Sterowanie proporcjonalno-ró˙zniczkowe . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 280
8.3.5. Astatyzm wzgl˛edem sygnału zadanego i zakłócenia. . . . . . . . . . . . . . . . . . 282
8.3.6. Sterowanie typu PID . .. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 283
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9.6. Weryfikacja dóswiadczalna nowego algorytmu sterowania. . . . . . . . . . . . . . . . . . 335
9.6.1. Opis stanowiska laboratoryjnego. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 336
9.6.2. Badania eksperymentalne. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 339

10. Systemy programowania robotów . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 344

10.1. Ogólna koncepcja sprz˛etu i oprogramowania. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 344
10.2. Ramka, podstawowe typy danych i operacje. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 347
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