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Ozet

Bu bildirinin ana amaci bir koordiat ölçme makinasina (KÖM) parametre
belirsizliklerinin etkisindeyken kararli bir denetleyici tasarlamaktir. KÖM'lerin
tasarimi CNe gibi makinalarina çok benzemektedir. Bildiride, kisa bir model
açiklamasindan sonra dogrusal alinayan terimleri ve bozucu büyüklüideri sadece

bir sinirlanmis terim ile veren uyarlanir bir denetleyici tasarimi verilmistir. Bu
denetleyici yapisinin etkinligi dogrusalolmayan terimlerin ve parametre
belirsizliklerinin bulunmasina ragmen iyi bir isaret takibine ve kararliliga sahip
olmasidir.

_.Giris

ç boyutlu KÖM'ler piyasada ve arastirma laboratuvarlarinda sikça karsilasilan makinalardandir
Shen 1993, Shen 1997, Lee 1997]. Tasarimlari CNC 'ye benzemektedir. Sekili' de bir KÖM'ün
;_matik resmi görülmektedir. Oldugu sekli ile üç boyutlu halde bu makinanin denklemlerini

'azmak hem çok yomcu ve hem de çok az yarar saglayan bir islemdir. Bu nedenle sistemin sadece
1nemli özelliklerini içeren basitlestirilmis bir modelini elde etmek gerekmektedir.

ili bildiride Sekil i'de verilen KÖM'ün elde edilmis olan basitlestirilmis bir modeli kullanilacak ve
isteme belirsizliklerin etkisindeyken kararli bir denetleyici tasarlan3:caktir. KÖM'ler için birçok
~enetim tasarimlari yapilmasina ragmen [IZatebi 1994, Limaiem 1998, Spitz 2000], bu bildiride
Iteratürde bulenanlardan daha farkli bir yol izlenecektir. Bunun için dogrusallastirilmis KÖM

"Hodeline tüm durum geri besleyicili uyarlanir denetleyici seçilmistir [Slotine 1991]. Izleyen

_bÖlümlerde önce sistemin modeli verilecek ve daha sonra da denetleyici problemi adim adim
igözönüne alinarak benzetimler ile denetleyicinin basarisi tartisilacaktir.

; 2. Koordinat Ölcme Makinasinin Modeli
>

c Sekil i 'de verilen sematik resim ve sistemin fiziksel yapisi incelendiginde, yapilan kabuller ve
basitlestinnelerle birlikte, sistem Sekil 2 'de gösterilen iki boyutlu hale gf.tirilebilir [Shen 1993,

Sheii 1997, Dejun 2001].
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Sekil iÜç boyutlu bir koordinat ölçme makinasinin sematik resmi.
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Seldl2 Koordinat ölçme makinasinin iki boyutlu modeli.

Sekil 2' den görülebilecegi gibi z-koordinati tamamen atilmis ve x-y düzleminde M ve m kütleleriyle
beliiiilmistir. m kütlesinin la uzakligi problemin parametrelerindendir ve bu kütle nedeniyle y

dogrultusunda olusan dinamik yoktur. Ancak, dikkat edilirse M ve m'den olusan birlesik sistemin
hem ataleti ve bem de kütle merkezi la ile degismektedir. O halde la sistemin dinamigine büyük
katki yapmaktadir.
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