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Ozet

Bu bildirinin ana amaci bir koordiat 6lgme makinasina (KOM) parametre
belirsizliklerinin etkisindeyken kararh bir denetleyici tasarlamaktir. KOM’lerin
tasarimu CNC gibi makinalarina ¢ok benzemektedir. Bildiride, kisa bir model
aciklamasindan sonra dogrusal olmayan terimleri ve bozucu biiyiikliikleri sadece
bir simrlanmig terim ile veren uyarlanir bir denetleyici tasarimi verilmistir. Bu
denetleyici yapisimin etkinlifi dogrusal olmayan terimlerin ve parametre
belirsizliklerinin bulunmasina ragmen 1yi bir isaret takibine ve kararliliga sahip
olmasidir.

. Giris

g‘ boyutlu KOM’ler piyasada ve arastirma laboratuvarlarinda sik¢a karsilagilan makinalardandir
Shen 1993, Shen 1997, Lee 1997]. Tasarimlari CNC’ye benzemektedir. Sekil 1’de bir KOM’iin
ematik resmi goriilmektedir. Oldugu sekli ile ti¢ boyutlu halde bu makinanin denklemlerini

azmak hem ¢ok yorucu ve hem de ¢ok az yarar saglayan bir islemdir. Bu nedenle sistemin sadece
nemli 6zelliklerini i¢eren basitlestirilmig bir modelini elde etmek gerekmektedir.

u bildiride Sekil 1°de verilen KOM’iin elde edilmis olan basitlestirilmis bir modeli kullamlacak ve
“sisteme belirsizliklerin etkisindeyken kararli bir denetleyici tasarlanacaktir. KOM’ler icin birgok
enetim tasarimlart yapilmasima ragmen [Katebi 1994, Limaiem 1998, Spitz 2000], bu bildiride
teratiirde bulunanlardan daha farkli bir yol izlenecektir. Bunun igin dogrusallastirilmis KOM
odeline tim durum geri besleyicili uyarlanir denetleyici se¢ilmistir [Slotine 1991]. Izleyen
Olimlerde Gnce sistemin modeli verilecek ve daha sonra da denetleyici problemi adim adim
'g0z0niine alinarak benzetimler ile denetleyicinin basarisi tartigilacaktir.

%; 2. Koordinat Ol¢me Makinasinin Modeli

“ Sekil I’de verilen sematik resim ve sistemin fiziksel yapisi incelendiginde, yapilan kabuller ve
~ basitlestirmelerle birlikte, sistem Sekil 2°de gosterilen iki boyutlu hale getirilebilir [Shen 1993,
~ Shen 1997, Dejun 2001].
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Sekil 1 Ug boyutlu bir koordinat 6lgme makinasinin sematik resmi.
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Sekil 2 Koordinat 6lgme makinasinin iki boyutlu modeli.

Sekil 2°den goriilebilecegi gibi z-koordinati tamamen atilmig ve x-y diizleminde M ve m kiitleleriyle
belirtilmistir. m kiitlesinin /, uzaklifi problemin parametrelerindendir ve bu kiitle nedeniyle y
dogrultusunda olusan dinamik yoktur. Ancak, dikkat edilirse M ve m’den olusan birlesik sistemin
hem ataleti ve hem de kiitle merkezi /, ile deg1$mekted1r O halde /, sistemin dinarnjgine biiyik
katki yapmaktadir.
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