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Quanser Regelung

= Modell und Problemstellung

* Implementierungen mit
Ergebnissen

— ldentifikation
— Konventioneller MPC
— Tube-Based Robust MPC

= Vergleich

» Zusammenfassung
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Modell und Problemstellung

= Quanser SRV-02

= Rotflex Aufsatz
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Modell und Problemstellung

= Schwerpunkt des Arms
variabe

= Modell Pradiktive Regelung

v

= Robuste Modell Pradiktive
Regelung
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Implementierung

* Verbesserung und Reparatur des
Modells

= |dentifikation

= Auslegung eines MPC-Reglers

= Auslegung eines robusten MPC-Reglers
* Implementierung in Simulink und dSpace

= Vergleich
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Konventioneller MPC

= Kontrollhorizont und
Pradiktionshorizont: 6

= Auf Basis verschiedener

Systeme

— Nominell Tt = MR- [P
— Masse In.nen o %(??ﬁﬂ+ z
— Masse Mitte 1

— Masse AulRRen = E(??m-l_ Wk

n IGN
ONTR
Institute for Design and Control of Mechatronical Systems 7



Konventioneller MPC
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Konventioneller MPC

MPC-aulien
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Tube-Based Robust MPC

allgemein StérgroRe im Zustandsmodell: @ = @RH AR
mit @e @) e @) FRle
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Optimierungsproblem
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Erweiterung fur Tracking

= Weitere Optimierungsvariable 6
(virtuelle Referenz)

= Gewichtung der Abweichung von der
Referenz in der Kostenfunktion

= Berechnung von X, in einem erweiterten
Zustandsraum x¢©
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Modellierung der Modellunsicherheit

= 2 Systeme an
Extrempunkten

= Arithmetisches Mittel der
beiden Systeme
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Modellierung der Modellunsicherheit
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Tube-Based RMPC

= Beschrankungen X und U v {uern|[]o
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= Verscharfte Beschrankungen &

» Abschlussbeschrankung
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Eigenschaften Tube-Based RMPC

» Relativ geringer Online-
Rechenaufwand

= LOsung eines QPs

* Durchaus aufwandige Berechnungen
Offline:

— W (Fehler durch Modellunsicherheit)

— K (Zustandsruckfuhrungsvektor)
— RPI-Menge ¢
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Tube-Based RMPC Messung

RMPC-Nominell
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Vergleich Simulation-Messung
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Vergleich RMPC-MPC

Vergleich RMPC-MPC, Masse Aulien
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Zusammenfassung Ergebnisse

» Beschrankung der Sprunghthe wegen

— Online Berechnungsaufwand

* Bleibende Regelabweichung wegen
— Haftreibung

— Wahl der Gewichtung der
Regelabweichung
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Ausblick

= Verwendung eines leistungsstarkeren
Prozessors

= Uberarbeitung der Implementierung in
Simulink (Geschwindigkelitsoptimierung)
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Quanser Regelung

Danke fur Ihre Aufmerksamkeit!
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