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Jednym z waZznych obecnie wymaganh przy projektowaniu czy
sterowaniu ukt addw mobilnych, szczegdlnie ukt adéu
zrobotyzowanych, =zardwno dyskretnych jak i ciagtych, Jjest
dysponowanie adekwatnym modelem matematycznym ukitadu i jego
otoczenia. W wiekszoidci zastosowah praktycznych na przes@rzeﬁi
ostatnich lat pojawilo si¢ nowe zagadnienie identyfikacji stanu
otoczenia ukladu w warunkach niepeinej o nim informacji. Problem
taki wystepuje wéweczas, gdy na skutek zbyt =skomplikowanego
zjawiska fizycznego, obecnodci zewnetrznych 1 wewnetrznych
zakidcenrt uktadu, biedéw technik lub niedoktadnogci przyrzaddw
pomiarowych, nie moZna w sposéb dcifle analityczny opisa¢ stanu
otoczenia ukiadu mobilnego.

Wiele prac podwiecono opracowaniu teoretycznych podataw
okreslenia stanu uktadu w warunkach niepeinej informacji (1] =+
{5], w oparciu o model matematyczny dynamiki i obserwacji,
zaréwno opisany deterministycznie Jjak i stochastycznie.
Istotnym zatoZeniem opracowanych dotychczas teorii byto
ograniczenie rozpatrywanych klas modeli matematycznych ukitaddw
Przestrzenno-czasowych do grupy modeli o niezbyt
skomplikowanych charakterystykach statystycznych. - TakzZe
wyznaczenie nawet niezbednych charakteryastyk statystycznych
niektdrych ziozonych procesdw przypadkowych jest niemoZliwe 2z
teoretycznego lub praktycznego punktu widzenia.

W projekcie badawczym opracowano podstawy algorytméw i

procedur komputerowo wspomaganej identyfikacji estanu otoczenia

uktaddw mobilnych w warunkach niepeinej informacji, przy
wykorzystaniu deterministycznego modelu matematycznego dynamiki
zmian przestrzenno-czasowych otoczenia i obeserwacji, oraz

przyjétego wakainika jakosci identyfikacji. Niepeina informacja

o stanie uk? adu Jjaat specyfikowana przez odpowiednio
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zdefiniowane wektory niepeinego opisu matematycznego dynamiki i
obaserwacji, ktére moga zawieraé w sobie réwniez =zakidcenia
oddziatywujace na uktad lub Jego otoczenie. Cech;
charakterystyczna jest przy tym to, Ze nie wymaga sie wstepnych
zatozeft odnoSnie do statystyki charakteryzujacej dany ukiad lub
wpiywvotabzenia [(8)+[9].

Przeanalizowano rozwiazanie problemu oszacowania atanu
otoczenia rozwazanej klasy ukiaddw metodami przyblizonynmi,
opartymi na technice elewmentéw skohczonych, rdéznic skohczonych i
wielopoziomowej optymalizacji [10] + ([15]. Istotnym =z punktu
widzenia zastosowah praktycznych bylo rozwazenie dyskretnych
obserwacji zachowania sie uktadu w skoficzonej liczbie punktdw
pomiarowych w obszarze przestrzenno-czasowym. Taki sposdb
obserwacji jest charakterystyczny przy wykorzystaniu komputera w
uktadzie on-line bad2 off-line do realizacji algorytmu
identyfikacji, przy zastosowaniu inteligentnych u‘iadéw
sterowania.

Przedstawiona metodyka identyfikacji stanu otoczenia
uki adéw mechanicznych mobilnych w warunkach niepetnej informacji
charakteryzuje si¢ dwiema wlasnofciami. Po pierwsze, zakiada sie
przeprowadzenie identyfikacji stanu tylko na podstawie zbioru
n;alko$ci obaerubwanych, danych wektorem pomiarowynm, bez
pétrzaby apecjalnego oddziatywania na otoczenie. Pozwola to na
przeprowadzenie ekaperymentu w warunkach niezakiéconego
przebiegu zmian dynamicznych przestrzenno-czasowych w otoczeniu
ukiadu. Tak2e, z zatoZenia, nie bedzie wymagana znajomo$¢ danych
statyastycznych o.ewentualnym oddzialywaniu otoczenia na ukitad
lub jego obserwacje, co jeast szczegdlnie wazne gdy np. moZna
uzyskaé¢ tylko jednokrotna obserwacje ukitadu.

W projekcie opracowano [22] podstawy algorytméw i procedur
komputerowej identyfikacji stanu ukierunkowane na zastosowania w
oszacowanin stanu otoczenia szerokiej klasy ukiadéw mobilnych,
azczegdélnie w ich przeatrzeni roboczej =z przeszkodami, przy
wyatepujacych procesach trudnych do diagnozowania tradycyjnyani
metodami (18] <+ {[20]. Utylitarnym celem projektu byto
przygotowanie podstaw do projektowania elementdw systemu
inteligentnej adaptacji do warunkdw pracy réZnego rodzaju
zrobotyzowanych ukt adow mobilnych, takich Jak maszyny
rozpoznajace, roboty inapekcyjne, pojazdy autonomiczne itp.
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